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Zusammenfassung von DE4222990 
A movable part is vibrated by the supply of 
excitation, which is electronically or physically 
scanned, also the influence of their vjbration 
parameters, e.g. amplitude and/or frequency 
or phase, by the contact of the moving part 
with a further part or stop. This is used for 
deriving a contact function, related to a direct 
contact of this part, or a contact of these parts 
across a third part. Pressure force 
determination is used on gripping, squeezing 
and clamping units. Linear and distance 
measurements are carried out with the coding 
of objects. Piece goods are counted using the 
scanning function, and can be used further for 
the noise damping of machines. 
USE/ADVANTAGE - Robots and manipulators 
esp. machine tools such as lathes and milling 
machines. Gives improved contact time point 
identification of tool removing material and 
coarse and fine adjustment. 
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Die Erfindung betrifft eine Beruhrungserkennung zur viel- 
faltigen physikaiischen Anwendung, welche beinhaftet: Be- 
riihrung mechanischer Teile. Druckkraftbestimmung zwi- 
schen mechanisch bewegten Teilen, welche in weiterer 
Form Anwendung findet zur: Verbesserung der MeB- und 
Verschiebegenauigkeit motorisch bewegter Teile, wie z. Bsp. 
Antriebe, Bestuckungsautomaten, Ware ntransportein rich - 
tungen, Stuckgutzahlung mittels eines Prasseltellers, usw. 
Fur alle diese Anwendungen sind Ausfuhrungsbeispiele im 
Detail beschrieben. Losung der Aufgabe erfolgt durch 
Bewertung einer Schwingung der mechanisch bewegten 
Teile nach diversen physikaiischen Auswertkriterien. Ein 
besonders bevorzugtes Kriterium ist, die Schwingung der 
Bewegung durch entsprechende Antriebssteuerung zu uber- 
lagern und die Phasenverschiebung zwischen eingespeister 
Erregung und uber Sensor abgegriffener Schwingung zu 
messen. Im besonderen kommt eine Signalprozessorschal- 
tung zur Filterung und Auswertung des Signals zur Anwen- 
dung. Die Aufgabe einer besonders groSen Vielfalt an 
technischen Anwendungen, bis ins kleinste Detail beschrie- 
ben, sol! die revulutionare Anwendbarkeit der Erfindung 
besonders herausstellen, insbesondere das Ersetzen oder 
Erganzen sehender Maschinen durch fuhlende Maschinen. 
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Beschreibung 

Gliederung der Beschreibung erfolgt nach folgenden Abschnitten: 

5 GRUNDSATZLICHES 

Sich wiederholende gleiche Bezeichnungsnummern und Symbole zu den in den Figuren dargestellten Kompo- 
nenten (an unterschiedlichen Figuren), betreffen jeweils gleiche Komponentenfunktionen (z. B. VAT . . . Beruh- 
rungsstelle des erfindungsgemaB schwingenden, bzw. vibrierenden Teiles mit einem weiteren AnstoBteil bzw. 
io Anschlag). 

I. 0 Betreff 

2.0 Auf gabenstellung 

2.1 Einsatzgebiete 

is 22 Billigste Herstellung bei grdBter Prazision. 

23 Ausweitung der Aufgabenstellung far alternative Anwendungen der Erfindung 

3.0 Losungsansatz 

3. 1 Voraussetzungen 

3.2 Losung der gestellten technischen Aufgabe 
20 3. 3 ErfindungsgemaBe Weiterbildungen 

4.0 Weitere Vorteile gegenuber deiri Stand der Technik 

5.0 Ausfuhrungsbeispiele, betrifft Anschlags- und Endschalteranwendungen, sowie Abstandsmessungsanwen- 
dungen. 

25 WEITERE ANWENDUNGEN UND AUSFOHRUNGSBEISPIELE 

6.0 ErfindungsgemaBe Weiterbildung zur Ausweitung des Anwendungsfeldes der Erfindung 
7.0 Andruckskraftmessungsanwendung. betrifft LangenmeBanwendungen zwischen durch Anschlagberuhrung 
festgehaltenen Teilen bzw. Maschinenteilen, ebenso Einzwangsicherung und Justieranwendungen. 
30 8. 0 Weitere Schwingungsgeberausfuhrungen 

9.0 Anwendung an Stuckgutzahlvorrichtungen, insbesondere fQr DurchfluBstuckgutmessung ohne Verriege- 
lungsanschlagsteuerung, wobei das Stuckgut bis zur KorngroBe verkleinert sein kann, (Feinkorn und Pulver). 
10.0 Weitere Abtastprinzipien 

I I. 0 Anwendung zur Abstandsmessung, mit linearer Langenmessung und Gegenstandekodierung 
35 11.1 weitere AbstandsmeBan wendung und Gerauschdammung 

1 \J2 Laserlicht als Beruhrungsmaterie 

12.0 Anwendung an Positioniersystemen, insbesondere numerisch vorgenommenen Positionierungen. 
13.0 Erganzende besondere Merkmale der Erfindung nach den Zeichnungen. 
14.0 Anwendung zur Synchronisation eines Schrittmotors 
40 1 5.0 Anwendung zur Abtastung einer Schreibspitze auf einer Schreibunterlage 
16.0 Anwendung in einem Warenlager 
17.0 Zusammenfassung. 

1.0 Betreff 

Vorliegende Erfindung ist eine Grundlagenerfindung und betrifft ein Verfahren nach dem Oberbegriff des 
Anspruchs 1, insbesondere ein Verfahren zur Bilduhg einer Beruhrungserkennung an physikalischer Materie, 
zum Zwecke der rechtzeitigen Erkennung von Anschlagpositionen oder auch Erkennung von Bewegungsablau- 
fen als Folge einer externen Krafteinspeisung, jeweils an bewegten Teilen von Maschinen oder Geraten, oder 

so Gegenstanden, im Besonderen von Werkzeugen, Positionieranschlagen,Greifern, bzw. ahnlichen Maschinenele- 
menten an Robotern oder Werkzeugmaschinen oder vergleichbaren Vorrichtungen, wobei in solchen Vorrich- 
tungen auch die Anwendung zur Andruckskraftbestimmung — an Greifern, Zwingen, Spannvorrichtungen, etc. , 
weiters Anwendung zur Langenmessung und Anwendung zur Abstandsmessung, weiters Kodierung von Ge- 
genstanden, sowie die Anwendung zur StUckgutzahlung, und weiters Anwendung zur Gerauschdampfung an 

55 Maschinen, eingeschlossen ist 

ABGRENZUNG 

Als Beruhrungserkennung ist fttr vorliegende Erfindung die unmittelbare Beruhrung zweier Teile zu verste- 
60 hen oder die Beruhrung zweier Teile Ober ein zwischen diesen Teilen liegendes Dritteil, oder auch eine Vielzahl 
solcher Dritteile, die beruhrungsmaBig miteinander in Verbindung stehen. 

Weiters konnen betreffende Teile aus hartem Stoff oder weichem, elastischen Stoff, oder nachgebenden 
Federteilen bestehen, oder auch ein menschliches Korperteil betreffen, z. B. Hand 

Die Naherungsmessung auBerhalb sich direkt berQhrender Teile ist nicht mehr Teil der Aufgabenstellung 
65 vorliegender Erfindung, da dieses Gebiet mit Spezialsensoren zur berQhrungsfreien Abstandsmessung abge- 
deckt ist, und im Gegensatz dazu in vorliegender Erfindung eine Beruhrung betref fender Teile Funktionsvoraus- 
setzung ist, die die enorme universelle Anwendbarkeit der Erfindung uber ein breites technisches Gebiet, unter 
Benutzung des kennzeichnenden Losungsmerkmales nach Anspruch 1 erst ermdglicht. 
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ERF1NDERISCHER GRUNDGEDANKE 

Erfinderischer Grundgedanke ist, die nach dem Stand der Technik bis jetzt als (klappernde) Parasitarerschei- 
nungen, wie Aufschlagen von Maschinenteilen an Anschlagen, z. B. an Lagerteilen, Einspannvorrichtungen, 
Kraftubertragungen, StoBkraften an Justierwerkzeugen, etc, klassifizierten technischen Effekte, durch vorlie- 5 
gende Erfindung in enger Verbindung mit Vibrationen an betreffenden Maschinenteilen, die nach dem Stand der 
Technik ebenfails zu unerwunschten Erscheinungen gezahlt werden, in einen gewollten technischen Effekt zu 
konvertieren, der durch schahungstechnische Mittel wie z. B. bevorzugt Signalprozessoren, es ermoglicht, die 
genannten parasitaren Erscheinungen nicht riur mefltechnisch zu integrieren, (z. B. durch mit Einbeziehen eines 
schwingenden Antriebsteiles in einen Regelvorgang) sondern weiterhin fur einen erfindungsgemaB erzielten 10 
technischen Effekt zur Erfassung und Steuerung des Bewegungsablaufes einer Maschine derart zu benutzen, daB 
die gesamte Konstruktionsweise von Maschinen dadurch wesentlich begflnstigt wird 

Weiters betrifft die Erfindung eine Vielzahl von Anordnungen mit Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfah- 
rens, sowie eine Vielzahl von Vorschlagen um die Erfindung einigermaBen erschdpfend zu beschreibert 

15 

2.0 Aufgabenstellung 
2. 1 Einsatzgebiete 

An zu oben stehend genannten Anwendungszwecken verwendeten Maschinenelementen ist in der Regel der 20 
Zeitpunkt eines von einem betreff endem Antrieb bewegten Maschinenteiles zu dekodieren, bevor dieses Teil an 
ein WerkstOck grob anstdBt wobei dessen Abstand zu diesem Maschinenteil jeweils dif ferieren kann. 

Solche Vorgange sind beispielsweise die nachfolgenden Applikationsbeispiele a) und b): 

a) das Erkennen des Beriihrungszeitpunktes eines Material abtragenden Werkzeuges rechtzeitig, innerhalb 25 
der ein Antrieb von seiner Anfahrgeschwindigkeit noch runtergefahren werden kann. Hierzu gehoren z. B. 
Spanabhebende Maschinen, wie z. B. Drehmaschinen und Frasen,; eta, wobei z. B. ein entsprechender 
Standardabstandsdetektor, z. B. in kapazitiver Bauweise, bereits zur Erkennung des Grobabstandes vorhan- 

' ' den ist und lediglich noch der Feinstabstand, unmittelbar beim Aufsetzen des Werkzeuges am Material mit 
vorliegender Erfindung noch rechtzeitig erkannt werden soil. Rechtzeitig, d. h. fOr diese Anwendung so, daB 30 
das angefahrene Werkzeug beim Beruhren mit dem Werkstuck geschont wird, indem die Anfahrgeschwin* 
digkeit noch rechtzeitig abgebremst werden kann. Durch diese MaBnahme ist zwischen Erkennen des 
WerkstQckes durch den Standardabstandsdetektor innerhalb eines Grobabstandbereiches und dem tatsach- 
lichen Aufsetzzeitpunkt des Werkzeuges am zu bearbeitenden Material eine hdhere Anfahrgeschwindig- 
keit mdglich, wodurch die Produktivitat der Maschine gesteigert wird; 35 

b) das Anfahren von Robotergreifern an Werkstucken. Neben Standardanwendungen der mechanischen 
Industrie gehoren dazu auch Bestuckungsautomaten, einschlieBlich der Vakuumgreifer, usw^ wobei die 
Beruhrung der Robotergreifer unmittelbar beim Aufsetzen des Greifers, Justierers, oder Vakuumsaugers, 
an betreffendem Bauteil mit vorliegender Erfindung noch rechtzeitig erkannt werden soil Rechtzeitig, & h. 

fur diese Anwendungen so, daB das angefahrene Bauteil beim Beriihren mit dem Roboterelement (Greifer, 40 
Justierer, Vakuumsauger, etc) entsprechend geschont wird, was z. B. bei empfindlichen WerkstQcken, wie 
bei Keramik oder Glas, kritisch ist 

12. Billigste Herstellung bei groBter Prazision 

45 

Weiterer Bestandteil der Aufgabenstellung ist, die erlauterte Endschalterfunktion vorwiegend in den elektro- 
nischen Halbleiterbereich zu verlagern, also in Form eines billig herzustellenden Detektor-IC-Bausteines und 
einem mdglichst billigen und anspruchslosen Geber durchzuf Uhren, der aus Prazisions- und Kostengrunden kein 
unmittelbarer Naherungsgeber, sondern ein Anschlagsgeber sein kann und durch vorliegende Erfindung eigent- 
lich erst zum Anschlags-Naherungsgeber wird. 23 Ausweitung der Aufgabenstellung fflr alternative Anwendung 50 
der Erfindung zum Zwecke einer Erkennung von vorzunehmenden Bewegungsablauf en als Folge einer externen 
Krafteinspeisung, ist in Absatz "6.0 ErfindungsgemaBe Weiterbildung zur Ausweitung des Anwendungsfeldes 
der Erfindung* beschrieben. 

Eine Ausdehnung der Erfindung in weitere Anwendungsgebiete auf Grundlage des kennzeichnenden Ld- 
sungsmerkmales nach Anspruch 1, sind in Absatz *7.0, Andruckskraftmessungsanwendung", und ^9.0, Anwen- 55 
dung an Stuckgutzahlvorrichtungen" schrieben, weiters siehe noch Abschnitte 10 bis 16. 

3.0 Losungsansatz 

Erfolgt zunachst unter dem Aspekt der Verwendung der Erfindung als Anschlags- oder Endschalter, nachfol- eo 
gend dann in weiteren Abschnitten die Erlauterung fur weitere Anwendungen. 

3.1 Voraussetzungen 

Der am billigsten herzustellende Endschalter ist ein mechanischer Anschlagsdetektor, wobei neben der 65 
unmittelbaren mechanischen Kontaktauslosung, der akustischen Umsetzung des Anschlaggerausches mittels 
eines Mikrofones der Vorzug zu geben ist, da diese Methode enorm universell ist, weil keinerlei Schaltwege 
Qberwunden werden mQssen und weiters ein Mikrofon ebenfails ein billigst-Geberbauteil ist 
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Sollte der gleiche Vorteil mittels mechanischer Kontaktauslosung erzielt werden, dann muBten die beiden 
Teile, zwischen denen der Anschlag jeweils festgestellt werden soil, elektrisch leitend sein, bzw. als SchlieBkon- 
taktfunktion in einen elektrischen Stromkreis unmittelbar eingeschaltet sein. 

FUr die Grundkonfiguration mit einer Mikrofonverwendung als Gebersensor bei Ausnutzung des Aufschlag- 
5 gerausches wird als Stand der Technik die Anmeldung P 40 41 766.2 vom gleichen Anmelder genannt, wo an 
einer Vielzahl von vorgesehenen Anschlag- bzw. Beruhrungsstellen eines Gegenstandes, in diesem Fall eines 
Musikinstrumentes, ein in den Resonanzkdrper des Instrumentes eingelassenes Mikrofon in erster Linie nicht fur 
die Aufnahme der erzeugten Tone verwendet ist, sondern bevorzugt eine Beruhrungserkennung zur Ableitung 
einer beruhrungsabhangigen Funktionsweiterschaltung einer State-Machine zum Betreiben einer optischen 
to Anzeige vornimmt 

Die unmittelbare Anschlagserkennung durch das Aufschlaggerausch der beiden Teile, zwischen denen der 
Anschlag jeweils festgestellt werden soil (im nachfolgenden unmittelbare Anschlagsdedektierung oder Attack- 
Dedektierung genannt), hat neben der beim Aufprall der Teile entstehenden hohen Abnutzung, noch den 
Nachteil, daB das beim Aufprall entstehende Gerausch, ein von den aufprallenden Teilen abhangiges Frequenz- 
15 spektrum hat, wobei das Erkennungskriterium des Spektrums bei gerauschfreier Umgebung erst gelernt werden 
muBte, was wiederum schwer moglich ist, da die Maschine hierbei zumeist undefinierbare Eigengerausche 
wahrend des Betriebes aufweist. Verbesserung brachte die Verwendung eines Fourieranalysators, der wiederum 
teuer ist und auBerdem die Ansprechzeit noch weiter verzogerL 

20 3.2 Losung der gestellten technischen Aufgabe 

Die technische Aufgabe ist durch das kennzeichnende Merkmal aus Anspruch t gelds t, wobei als Anschlagsde- 
tektor z. Bsp. eine StromfluBschaltung zwischen den betreffend bewegten Teilen oder eine bevorzugt akustische 
Erkennung zur Anwendung kommen kann. Hierbei ist zu vorangehend beschriebener unmittelbaren Attack- De- 

25 tektierung der wesentliche Unterschied gegeben, daB anstelle des Attack-Gerausches, das Gerausch der Eigen- 
schwingfrequenz des durch (z. B. motorischen Antrieb) bewegten Teiles, bzw. der damit verbundenen Maschi- 
nenteile, uberwacht ist, wobei naturlich das Attack Gerausch als parasitares Gerausch mit vorhanden sein kann, 
bzw. bei der Bewertung ausgefiltert oder mitbewertet sein kann. 

In Losungsmerkmal nach Anspruch 1 ist daher als Ansprechkriterium die Feststellung einer Gerauscherken- 

30 nung zu verstehen, die den Unterschied des Schwingungsgerausches des (z. B. motorisch) bewegten Teiles in 
seinem nicht beruhrten Zustand zum unterschiedlichen Schwingungsgerausch seines beruhrten Zustandes aus- 
wertet 

Daraus ergibt sich auch zugleich als weiterer Vorteil, daB bei einer eventuellen Nichterkennung des unmittel- 
baren Anschlaggerausches, was bei der unmittelbaren Attack- Detektierung katastrophal ware, da die Maschine 

35 dann in das ber unite Teil voll hineinrumpelt; im Gegensatz dazu beim erfindungsgemaBen Verfahren, die 
Anschlags- Beruhrungserkennung im Verlauf der nachsten Schwingungsamplituden mit Sicherheit erneuert ist, 
wodurch dieses Verfahren wesentlich zuverlassiger und sicherer ist 

Neben den genannten Detektierungsmdglichkeiten, besteht als weitere Alternative fur einen Detektor zur 
Durchfuhrung des erfindungsgemaBen Verfahrens, noch die Mdgtichkeit, die Schwingungsbewegung unmittel- 

40 bar am Motorstrom des Antriebes auszukoppeln, wobei jedoch in den meisten Anwendungsfallen diese Detek- 
tierung nicht so empfindlich ist, wie die akustische Detektierung. Gunstig ist diese Detektierung z. B^ wenn der 
Antrieb einen sehr hohen Wirkungsgrad aufweist, so daB ein evtL auftretender geringer Widerstand einen 
registrierbaren Stromanstieg im Antriebskreis bewirki Eine weitere Alternative ist z. B. die Schwingung mit 
einer Tauchspuleninduktivitat abzugreifen, wobei die Lautsprechermembran dann entsprechend an das schwin- 

45 gende Teil geklebt ist oder ein in der Tauchspule schwingend angeordnetes permeables Teil die Schwingung 
abgreift. Eine weitere Alternative ist die Schwingungsauskopplung Qber die Selbstinduktionsspannung des 
Antriebes vorzunehmen, wobei der Antrieb dann getastet betrieben ist. Eine ahnliche MeBweise ist bei der 
Drehzahlmessung von Gleichstrommotoren ublich. 

so 3.3 ErfindungsgemaBe Weiterbildungen 

Neben der bevorzugten Verwendung erlauterter akustischer Anschlags-/Benihrungs- Erkennung, bei der 
beispielsweise mit einer Frequenzausfilterung, deren DurchlaBfrequenz auf die erzeugte Schwingung des 
schwingenden und gegen eine Anschlagstelle (z. B. motorisch) bewegten Maschinenteiles abgestimmt ist, eine 
55 Absolutwertbewertung der Schwingungsparameter (Amplitude, Phase oder Frequenz) vorgenommen ist, ist 
eine erfindungsgemaBe Weiterbildung Fur die Schwingungsparameterbewertung in folgender Weise vorgese- 
hen: 

In bevorzugter Weiterbildung wird die Schwingfrequenz des gegen die Anschlagstelle bewegten Teiles, bzw. 
ein dieser Schwingfrequenz entsprechendes Amplitudenspektrum^tandig gemessen und die Schwingungspara- 
60 meter auf Anderung standig abgefragt, was in besonders bevorzugter Weise durch einen Signalprozessor 
erfolgt. 

In dem Zeitpunkt, in dem eine Anderung der Schwingfrequenz auftritt, d. h. eine positive oder negative 
Abweichung gegeniiber der unmittelbar vorhin gemessenen Werte iiber eine Toleranzgrenze hinaus, spricht der 
Anschlagdetektor, bzw. Beruhrungsdetektor, an. 
65 Zusatzlich zu dieser MeBmethode konnen auch absolute Schwingungsparameterwerte als Auslosebedingung 
mit einbezogen sein. 

Weiters kann die Toleranzgrenze zur Bewertung, ob eine spontane Anderung vorliegt oder nicht, wahrend der 
Bewegung des betreffenden Teiles noch standig aktualisiert werden, und zwar in Abhangigkeit von evtl. Schritt- 
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differenzen von jeweils aufeinanderfolgend gemessenen Werten, bzw. gegebenenfalls auch von der jeweils 
gefahrenen Geschwindigkeit, und/oder Bewegungsrichtung des bewegten Teiles. 

All diese Funktionen, inklusive der Regelung des motorischen Antriebes betreffend bewegten Teiles und 
weiters insbesondere fuhr die Erzeugung seiner Schwingungs- Modulation, sind mit einer low- cost Signalprozes- 
sorschaltung vorgenommen. 5 

4.0 Weitere Vorteile gegenuber dem Stand der Technik 

Neben der Beseitigung der aufgezahlten Nachteile des Standes der Technik unter 2.1 der Aufgabenstellung 
(Einsatzgebiete) ergibt sich noch der Vorteil, daB die Ansprechschwelle, d. h. die Distanz des Feinabstandes, Ah. io 
eigentlich des Auflagedruckes, innerhalb der der erfindungsgemaBe Anschlag/Beruhrungs- Endschalter jeweils 
ansprechen soli, einstellbar ist, und zwar durch Wahl der Schwingamplitude des vom Antrieb gegen das 
betreffende WerkstQck, bzw. (Bau-) Teil, bewegten Maschinenelementes, wobei die Schwingamplidude bei- 
spielsweise wiederum durch Wahl der Schwingfrequenz des bewegten Maschinenteiles eingestellt ist; d. h. bei 
h6herer Frequenz wird sich bei gleicher Speiseamplitude eine geringere Schwingamplitude ergeben, als bei 15 
niedrigerer Frequenz. 

Weiters ermoglicht das erfindungsgemaBe Verfahren im Vergleich zur unmittelbaren akustischen Anschlags- 
detektierung, bzw. Attack-Detektierung, eine absolut schnellere Ansprechzeit einzuhalten, da die FiltermaBnah- 
men zur Erkennung der Attack- Phase, bzw. Ausfilterung dieses Erkennungszustandes von weiteren undefinier- 
ten Maschinengerauschen, bzw. Raumgerauschen, bei der Anwendung des erfindungsgemafien Verfahrens 20 
wesentlich einfacher und mit geringerer Verzdgerungszeit ausgebildet werden konnen und vor allem auch 
zuverlassiger arbeiten, als dies bei der unmittelbaren Anschlagsdetektierung moglich ist, und weiters spricht die 
erfindungsgemaBe Anschlagsdetektierung bereits an, wenn auch nur ein geringes Kraftmoment des vom Antrieb 
bewegten Maschinenelementes am Werkstuck, bzw. (Bau-) Teil anstdBt, wobei lediglich das zur Erkennung des 
Anschlages benotigte Kriterium der BeinfluBung der Schwingungsparameter der Schwingung zur Signalerzeu- 25 
gung des Anschlagendschalters erfullt sein muB, wodurch dieser Anschlagsendschalter durch vorliegende Erfin- 
dung eigentlich kein Anschlagsendschalter mehr ist, sondern viel mehr ein sanfter und Andruckkraft sensibler 
Beruhrungsdetektor. 

f; Im Vergleich dazu- wurde- ohne Benutzung vorliegender Erfmdung, d. h. bei lediglicher Verwendung eines 
unmittelbaren Attack-Detektors, durch die kinetische Bewegungsenergie des vom Beruhrungsdetektor zu erfas- 30 
senden Teiles, dieses sehr unsanft auf das betreffend andere Teil (z. B. Anschlag) draufdreschen. 

5.0 Ausfuhrungsbeispiele 

Als Ausfiihrungsbeispiel ist ein mit Servomotoren uber mehrdimensionalen Robotorarm bewegter Vakuum- 35 
greifer (IG) beschrieben, der hochempfindliche Kleinteile, z. B. besonders dttnne Keramikplattchen (KE) von 
einem Stapel weg aufnehmen soil Dies soil er auch mdglichst schnell mit moglichst hoher Geschwindigkeit tun 
(Fig- 1). 

Weiters sind mehrere Stapel solcher Keramikplattchen (KE) vorhanden, unter denen jeweils sporadisch 
zugegriff en werden soil und deren Hdhe sich sporadisch andern kann. 40 

Da die Keramikplattchen nicht alle gleich dick sind, kann die exakte Beruhrungsposition der Stirnflache des 
Vakuumgreifers nicht vorausberechnet werden. Sind die Keramikplattchen exakt ubereinander gestapelt, dann 
sind die Randkonturen nicht mehr ersichtlich und es niitzt auch das teuerste Bildverarbeitungssystem nichts 
mehr. Obliche Naherungsschalter (z. B. optischer Entfernungsmesser oder kapazitiv, sind zu ungenau). 

Das erfindungsgemaBe Verfahren hingegen kostet ganze 1 DM fur eine billige Kondensatormikrophonkapse! 45 
(M) und entsprechende Softwareanderung fur die Erzeugung dem Schwingungsmodulation uber den bestehen- 
den Antrieb. 

Fig. 1 zeigt den mechanischen Aufbau, wobei die Greiferantriebe des Greifers (1G) standardgemaB ausge- 
ftihrt und daher nicht mit dargestellt sind. Diese Antriebe sind so angesteuert, daB ihnen ein Modulationssignal 
uberlagert ist, welches die senkrecht nach unten fahrende Saugrohre des Vakuumgreifers (2S) schwingen laBt. 50 
Die Schwingfrequenz ist entsprechend hoch gegenuber der Verfahrgeschwindigkeit gewahlt, so daB bei einer 
Beriihrung der Stirnflache des Vakuumgreifers die Sinusschwingung des Vakuumgreiferrohres durch die leich- 
ten Beruhrungsanschlage mit der Oberflache des aufzugreifenden Keramikplattchens moduliert wird, bzw. ein 
entsprechendes AnschlaggerSusch erzeugt, das im Gegensatz zu einem einfachen Attack-Gerausch eines einma- 
ligen AnstoBes, einem periodisch frequenten Klangbild entsprechend der Vibrationsfrequenz des in Schwingung 55 
versetzten Teiles entspricht. 

Die Einspeisung der Schwingfrequenz in die Antriebe erfolgt dann beispielsweise durch Amplitudenmodula- 
tion betreffender Motorstrome mittels Signalprozessor. Hierbei kann der Signalprozessor diese Motorstrome 
vorzugsweise gleich nach einer Sinusfunktion modulieren, indem er die Modulationsfrequenz so lange durch- 
stimmt, bis das Saugrohr (2S) die gewunschte Schwingungsintensitat hat, wobei die eingespeiste Stromamplitude 60 
der Modulationsschwingung natdrlich moglichst gering sein soil, da diese Amplitude dann proportional der 
BerQhrungskraft der Stirnflache des Vakuumsaugers (ASVA) mit der Oberflache des Keramikpiattchens ist. 
Diese mechanische Schwingamplitude des Saugrohres kann leicht nachgemessen werden, indem dessen Stirnfla- 
che uber eine Eichebene mit bekannter Hdhe wahrend einer Frequenz- oder Amplitudenkalibrierung der 
Schwingungserzeugung gefahren wird. (d. h. Kalibrierung der Ansprechempfindlichkeit des erfindungsgemaBen 65 
Anschlag-/Ber(ihrungsschalters durch Anfahren von der Eichposition entsprechenden geometrischen Formen, 
bzw. Anschlagen). 

Vorzugsweise ist das Saugrohr (2S) des Vakuumgreifers derart modifiziert, daB am oberen stirnseitigen Ende, 
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wo ansonsten standardgemaB der Saugschlauch angeschlossen ist, die Mikrofonkapsel (M) den AbschluB des 
Rohres bildet, wobei der VakuumanschluB (SAL) dann seitlich (3 A) a us dem Rohr herausgefQhrt ist und die 
Aufnahmeflache des Mikrofons(AN) in das Rohr hineinschaut 

Durch diesen Aufbau wirkt das Rohr quasi als Hohrrohr, wobei dann naturlich samtliche MaschinengerSusche 
5 der Umgebung mit eindringen konnen, so daB die ledigliche Auswertung der Attack-Phase ein groBes Risiko 
ware. Bei der erfindungsgemaBen Auswertung der Schwingvibration ist neben der bestehenden Moglichkeit der 
Anwendung entsprechender Analogschaltungen, eine Signalprozessoranwendung vorgesehen, bei der ein digi- 
tales Filter fur eine Position des Vakuumsaugrohres, wo mit Sicherheit keine Beruhrung vortiegt, zunachst auf 
die Schwingfrequenz des Saugrohres (2S) abgestimmt wird. Andert sich die am Ausgang des Filters gemessene 

io Frequenz, dann wird die Bandbreite des Filters entsprechend vergrdBert, wobei oben beschriebene Anderungs- 
detektion die Anschlagstelle anzeigt. Zusatzlich kann dann auch noch eine absolute Schwellwertdetektierung 
des BerQhrungsgerausches vorgenommen sein, das die Vibration des Rohres an der Oberflache des Keramik- 
plattchens verursacht, wobei das Referenzerkennungsmuster jedoch wiederum durch Lernen des verbleibenden 
Dauerzustandes nach erkannter Anderung am Ausgang des Anderungsdetektors aktualisiert wird, da das 

15 Vibrationsgerausch von der Hdhe des Stapels abhangig isL 

Es ist evident, daB es fur die Anwendung vorliegender Erfindung hunderttausend Applikationen gibt, die 
unmoglich alle in vorliegender Erfindung beschrieben werden konnen. Die nachfolgend zahlreich beschriebenen 
Ausfiihrungsbeispiele wurden so gewahlt, daB die hervorragenden technischen Effekte, die mit der Erfindung 
erzielt werden konnen, gut verstanden werden, insbesondere in Abschnitt 13.0, wo die Anwendung der Erfindung 

20 zu den Abbildungen weiter beschrieben ist. 

Da vorliegende Erfindung eine Grundlagenerfindung ist, wird um allgemeinsten Schutz in Verbindung mit 
vielseitigster Anwendung der beschriebenen Applikationen angesucht 

Zu diesem allgemeinsten Schutz gehoren nicht nur die Anwendungen, sondern auch weitere technische 
Ausfuhrungsmoglichkeiten entsprechend Ldsungsmerkmal nach Anspruch 1, so z. B. auch die Variante, daB 

25 nicht nur die Amplitude oder Frequenz der erzeugten mechanischen Schwingung eines gegen ein weiteres Teil 
(z. B. motorisch) bewegten Teils betreffender Maschine, bzw. Vorrichtung detektiert ist, sondern daB auch die 
Phasenlage dieser Schwingung in Relation zu seiner Erzeugerschwingung als BerUhrungsansprechkriterium 
benutzt sein kann. Dies erfolgt dann einfach durch Messung der Phasenlage der am Schwingungsdetektor (z. B. 
Mikrofon) auftretenden Signalschwingung, bzw. entsprechend gefilterten Signalschwingung, in Relation zur im 

30 Signalprozessor vorherrschenden Erzeugerschwingung. Auch bei dieser Variante kann die beschriebene relative 
Anderungsdetektierung zur Anwendung kommen. 

Eine weitere Ausfuhrungsalternative nach dem kennzeichnenden Merkmal des Anspruchs 2, ware z. B. die 
Bewegungsmodulation zur erfindungsgemaBen Schwingungserzeugung an pneumatisch bewegten Teilen, z. B. 
durch entsprechende Ventilsteuerungen mit entpr. Schwingungsbewegung betreffender Ventile; oder auch 

35 durch Hybridantrieb, teils pneumatisch, teils elektrisch usw. 

6.0 ErFmdungsgemaBe Weiterbildung zur Ausweitung des Anwendungsfeldes der Erfindung 

Eine weitere bevorzugte Applikationsalternative der Erfindung, abweichend von der unmittelbaren Verwen- 

40 dung als Endschalter, ist das Erkennen von Beruhrungskraften an motorisch bewegten Teilen, z. B. Roboterar- 
men, Greifarmen, Justierarmen, motorisch bewegten Haltevorrichtungen, etc, insbesondere das Erkennen der 
Richtungsvektoren solcher Beruhrungskrafte. 

Bevorzugtes Anwendungsgebiet ist das Nachfuhren von motorisch gesteuerten Supportteilen, an Maschinen, 
wie z. B. Schlitten, Roboterarme, Greifarme, eta Diese Nachfuhrsteuerung, bei der ein mit selbsthemmenden 

45 Antrieb versehenes Bewegungselement einer Maschine von Hand durch unmittelbare Beruhrung oder Beruh- 
rung Qber einen weiteren Gegenstand, nachgefuhrt werden kann, ist fur den Maschinenbau eine Grundlagenan- 
wendung vorliegender Erfindung, weil dies bisher nur Qber aufwendige Bildverarbeitungssysteme oder uber ein 
vorgesehenes mechanisches Bewegungsspiel mit innerhalb dieses Spiels vorhandenen Schaltkontakten mdglich 
war. Es ist evident, daB die erf indungsgemaBe Variante dazu wesentlich universeller ist, weiters die motorische 

50 Positioniergenauigkeit des Bewegungselementes durch die Nachfuhrungsmoglichkeit nicht beeintrachtigt ist, da 
die Schwingamplitude extrem gering gehalten werden kann, und weiters durch Abschalten der Schwingungser- 
regung das Bewegungselement jederzeit in seiner standardgemaBen Betriebsweise verwendet werden kann, und 
last not least, die Beruhrungserkennung wiederum extrem billig ist, wobei anstelle eines Mikrofones z. B. auch 
ein kleiner Lautsprecher als Schwingungssensor verwendet sein kann, bzw. ein aquivalentes Tauchspulenschwin- 

55 gungssystem. 

Hierbei ist das entsprechend motorisch bewegte Maschinenteil wiederum in Schwingung versetzt, gemaB 
Ldsungsmerkmal nach Anspruch 1, was bevorzugt uber den ohnehin vorhandenen motorischen Antrieb gesche- 
hen kann. Sodann wird die Phasenlage des Schwingungserregers, das ist also das Modulationssignal des Motor- 
stromes des die Schwingung erzeugenden motorischen Antriebes (z. B. mit dem Erregersignal der Schwingung 
60 amplitudenmoduliertes MotorstromsignalX in Relation zur Phasenlage der mechanischen Schwingung des moto- 
risch bewegten Teiles, welches entsprechend nachzufuhren ist, durch einen akustischen oder anderen elektro- 
nisch/physikalischen Sensor gemessen und entsprechend ausgewertet. 

Physikalische Veranschaulichung zur Erzielung des erfindungsgemaBen technischen Effektes 

65 

Geht man davon aus, das eine durch elektrische SteuergroBe (z. B. Antriebsstrom) gespeiste, um zwei Bewe- 
gungsrichtungen hin und her pendelnde schwingende Masse (z. B. ein in elektromagnetischem Kreis elektroma- 
gnetisch bewegtes Teil) vorhanden ist, dann kann die SteuergroBe z. B. ohne weiteres ein Rechtecksignal sein, 
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bedingt durch die TiefpaBwirkung des mechanischen Systems, wird das Teil bei Wahl einer entsprechend hohen 
Frequenz, nach einer Sinusfunktion schwingen. 

Befindet sich das durch elektrische SteuergroBe bewegte Teil bei Abschaltung der SteuergroBe in einem 
stabilen Zustand, d-h.es bleibt stabil weil es z. B. mit einer Federkraft in seiner Lage kompensiert ist (z. B. 
Spulenkern in Zylinderspule an Feder aufgehangt, oder Reibungsbremse eines selbsthemmenden Getriebes, etc. 5 
dann wird dieses Teil bei Einschaltung der SteuergrdBe (z. B. Rechtecksignal des Spulenstromes) mit einer 
mechanischen Schwingung schwingen, deren Phasenlage in stabiler Zuordnung zur elektrischen Erzeuger- 
schwingung liegt, theoretisch exakt in Phase, wenn in vorliegendem Veranschaulichungsbeispiel die elektroma- 
gnetische Schwingung keinen Gleichstromanteil aufweist Diese Phasenlage wird dann abweichend (von z. B. 
0 grd) , wenn die Schwingung einen Gleichstromanteil aufweist, wie in der erfindungsgemaBen Applikation 10 
vorhanden, und weiters, wenn durch Schwerkraft des bewegten Teiles, dieses bei der Schwingung asymmetrisch 
belastet ist. Die Phasenlage wird sich jedoch auch andern, wenn zus&tzlich zu dieser Schwerkraft oder Blockier- 
kraft eines selbsthemmenden Getriebes, eine Andruckskraft vorhanden ist, und zwar richtungsabhangig von der 
Andrucksrichtung, was zur Richtungserkennung von sich bewegenden Teilen, durch sanfte Beruhrungsdetektie- 
rung in vorliegender Erfindung bevorzugt ausgenuut ist 15 

D.h. mit obenstehend beschriebener Verwendung einer Anderungsabtastung der SchwingungsmeBgrdBe, in 
vorliegendem Fall der Phasenlage der Schwingung, erhalt man eine Richtungsanzeige, in die das motorisch 
bewegte Teil durch auBere Krafteinwirkung bewegt ist 

Als weiteres Anwendungsbeispiel ist ein Robotorgreifer fur Schwerstlasten angegeben, dessen pneumatisch 
bewegter Kxanarm durch entsprechende Ventilsteuerung in Schwingung versetzt ist, dessen Schwingung uber 20 
einen Schwingungsaufnehmer einer Signalprozessorschaltung zu beschriebener Bewertung zugeleitet wird. 

Ein weiteres Anwendungsbeispiel ist z. B. ein Flugzeugsteuerknuppel, der wahlweise von einem Servomotor 
Computer gesteuert bewegt ist oder auch von Hand bewegt werden kann. 

Dieser Steuerknuppel ist mit selbsthemmenden Getriebe zu betatigen, welches so dimensioniert ist, daB 
einerseits seine Bewegung mit groBer Kxaftanstrengung von Hand bei Ausfall seines motorischen Antriebes 25 
betatigt werden kann, andererseits soil er bei intaktem Antrieb mit leichter Betatigungskraft bewegt werden 
konnen, wobei dies in bevorzugter Weise nach dem erfindungsgemaBen Verfahren erfolgt. Hierbei ist der 
Steuerknuppel durch seinen motorischen Antrieb standig in Schwingung versetzt, wobei dies im u,m Bereich 
liegen kann- und daher kaum horbar ist und weiters auch nicht spiirbar, wenn der Griff z. B. mit Dampfungsma- 
terial belegt ist. Die Phasenlage zwischen mechanischer Schwingung und Erzeugerschwingung wird dann 30 
standig gemessen, wobei fur jede Anderung der Phasenlage der Flugzeugsteuerknuppel dann so lange richtungs- 
abhangig zur auftretenden Phasenanderung nachgefuhrt ist, bis diese Anderung nicht mehr gemessen ist. 

Weiters ist evident, daB die auftretenden MeBgroBen der Schwingamplitude, Phasenlage, eta, abhangig sind 
von der Reibung des selbsthemmenden Getriebes, bzw. selbsthemmenden Gestanges oder Seilzuges, was 
wiederum eine Selbsttestfunktion des Steuerhebels ergibt. 35 

Als Schwingungssignalsensoren konnen auBer den akkustischen und elektromagnetischen Sensoren, weitere 
nach jeweils geeignetem physikalischem Prinzip funktionierende Sensoren eingesetzt werden, z. B. Piezzosensor 
etc. Als weitere Alternative fur die Verwendung zu einer StromfluBmessung ist vorgesehen, die Beruhrungsstelle 
als Leitplastikkontakt auszubilden, wobei die Verformung des Plastikteiles eine Widerstandsanderung erzeugt 
Das Gleiche gilt fur die Verwendungsmdglichkeit von DehnungsmeBstreifen zur Schwingungsabtastung. In 40 
beiden Fallen erfolgt die Messung des jeweiligen ohmschen Widerstandes, z weeks Abtastung der mechanischen 
Schwingung, durch moglichst kurze Stromimpulse, um den Stromverbrauch gering zu halten. 

Wie das zuletzt beschriebene Ausfiihrungsbeispiel zeigt, ist vorliegende Erfindung universell einsetzbar, daher 
wird um umfassensten Schutz, gemaB Verfahrensanspruch 1 angesucht. 

Fig. 2 zeigt eine entsprechende Schaltung mit DSP(Signalprozessor), der eine entsprechend digitale Filterung 45 
des Mikrofonsignals nach vorangehender Erlauterung durchfiihrt. 

ttber genanntes Mikrofon (M) und Analog-Digitalwandler (A/D) wird der zum Abtastzeitpunkt (Sample) 
jeweils anliegende Analogwert der Mikrofonspannung digital isiert, wobei dem Mikrofon dann noch ein Regel- 
vorverstarker zur Erzielung einer besseren Dynamik vor dem A/D-Konvertereingang nachgeschaltet ist (in 
Fig. 2 nicht eingezeichnet, vgl. jedoch MV in Fig. 8). Das eingezeichnete optionale Latch halt den zum Abtast- 50 
zeitpunkt jeweils gehaltenen Wert fest, wobei der DSP diesen dann zu spaterem Zyklus einlesen kann. 

Die Abtastfrequenz ist von der jeweiligen Filterfrequenz des DSP abhangig und wird vom DSP Gber 
OUTl-Port an den A/D als Sample-Steuersignal abgegeben (70). 

Mit einem zweiten Port (OUT2) wird die jeweils gefilterte und wieder analog gewandelte Ausgangstreppen- 
spannung dem TiefpaB (F) zur notigen Bandbegrenzung zugefuhrt und das so erhaltene analoge Filtersignal 55 
einer Nullpunktabtastung (Komparator 80) zugefuhrt, dessen Ausgang im DSP eine Verzweigung zu jedem 
Nullpunkt des gefilterten Signals auslost (uber BE), in der die jeweilige Zeitdifferenz von Nulldurchgang zu 
Abtastzeit (Sample) des Analogsignals, unter Berucksichtigung der TiefpaBdurchlaufzeit, mit dem internen 
Timer des DSP (der auch das Filtermittenfrequenz abhangige Abtastsignal Sample erzeugt) gemessen ist, 
zwecks nachfolgender Berechnungsmdglichkeit der Maximalamplitude aus- der im DSP abgelegten Sinusfunk- 60 
tion der digital gefilterten Frequenz. 

Die bevorzugte Verwendung der externen Nulldurchgangsabtastung vereinfacht das Programm des DSP, daB 
er noch genugend Rechenzeit fur die Erzeugung der erfindungsgemaBen Modulation mit Phasenlagemessung 
von Erzeuger-Schwingung zur erhaltenen mechanischen Schwingung, sowie zur Regelung der motorischen 
Antriebe hat, insbesondere bei Verwendung eines billigen Consumer- DPSs. Die genannte Amplitudenermittlung ^5 
wird dann fQr die Schwellwertbewertung zur Verbesserung des Storabstandes verwendet, wobei dann nur 
Werte uber einen bestimmten Schwellwert, der auch incremental in bereits vorangehend eriauterter Weise 
nachgeregelt sein kann, die Phasenmessung auslosen. Die Phasenmessung erfolgt dann wiederum mit dem 
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internen Timer des DSP, wobei natQrlich auch externe Timer den DSP Qber diverse Intermpteingange unterstflt- 
zen konnen. 

7.0 Andruckskraftmessungsanwendung 

Eine weitere eigenstandige Anwendung des in Anspruch 1 angegebenen Losungsmerkmales ist die Andrucks- 
kraftmessung zwischen AnpreBflachen, wobei zumindest eine dieser Flachen gegen die Andmckrichtung 
schwingend ist und die Andruckkraftmessung unmittelbar zwischen motorisch bewegter FlSche und anstoBen- 
dem Anschlag, oder auch mit dazwischen eingezwangtem Dritteil durch die erfindungsgemaBe Beriihrungsfunk- 
io tion bestimmt werden kann. (vgl zu Fig. 5a: 99 ... Anschlag, 200.. eingezwangtes Dritteil, 101 ... motorisch 
bewegte FlSche). 

Hierbei wird durch eines der zur Auswahl stehenden erfindungsgemaBen MeBverfahren: Amplitude, Phase, 
Oder Frequenz. die BeeinfuBung dieser Parameter von der Andruckkraft mittels Signalprozessor so ausgewertet, 
daB die Andruckkraft definiert ist 
is Als Ausfuhrungsbeispiel fur diese Anwendung ist in Fig. 5a eine elektronische Mikrometerschraube darge- 
stellt, die folgendermaBen funktioniert: 

Die MeBspindei ist Schrittmotor betrieben und bewegt deren MeBanschlag (101) in Richtung des WerkstQckes 
(200) fQr den Fall, daB mit dem MeBanschlag eine leichte Beriihrung zum Werkstuck vorgenommen ist Bei einer 
starken Beriihrung offnet sich der MeBanschlag durch Drehrichtungsumkehr des Motors. Bei einer mittleren 
20 Beruhrungskraft bleibt die Spindel stehen, dies ist der SollmeBdruck. 

Als Schwingungsgeber ist z. B. ein Mikrofon verwendet (M), dessen Schalloffnung zum Werkstuck hinzeigt 
oder ein Piezzo an der Motoriagerung vorgesehen, der die Schwingung aufnimmt, wobei bei dieser Konstruk- 
tion der Piezzo dann zerstorungsgeschfltzt ist. 

Weiters kann mit Taste 100 die MeBflache(tOl) jederzeit in Of fnungsrichtung gesteuert werden. 
25 Mit Anzeige 1000 erfolgt die Anzeige des Abstandes der MeBfiachen entsprechend der jeweiligen Spindelstel- 
lungder MeBflache(lOl). 

Die Auswertung der unterschiedlichen AnpreBdrucke erfolgt dann z. B. folgendermaBen: 

a) leichter AnpreBdruck detektiert durch Klappergerausch entsprechend der Schwingfrequenz, was durch 
30 Amplitudenschwellwert der gefilterten Frequenz detektiert ist (Steuervorgang bewirkt Drehrichtung der 

MeBspindei in SchlieBrichtung der MeBzange). 

b) mittlerer AnpreBdruck detektiert durch definierte Phasenlage zwischen durch Mikrofon empfangener 
Schwingung und elektrischer Erregerschwingung. (Steuervorgang halt Schrittmotor an). 

c) hoher AnpreBdruck detektiert durch Amplitudeneinbruch oder Oberschreitung eines Phasenlageschwell- 
35 wertes, wie bei (b). (Steuervorgang bewirkt Drehrichtung der MeBspindei in Offnungsrichtung der MeBzan- 
ge). 

Mit Tastendruck 100 erfolgt dann wieder die Einschahung des Schrittmotors in Offnungsrichtung der MeB- 
zange (101), solange bis mit einer Beriihrung nach (b) der Vorgang wieder gestoppt ist, oder ein Endanschlag 
40 erreicht ist 

Anmerkung: Die Hysterese der Regelung bei Stillstand der Spindel ist beispielsweise so gewahlt daB der 
Schrittmotor immer incremental hin und her gesteuert ist, wobei die MeBschwingung dadurch aufrechtgehalten 
ist, z.Bp. durch hin und her Drehen der Spinde! um jeweils einen Schritt des Schrittmotors. 

Es ist evident, daB die vorgeschlagene Auswertung des AnpreBdruckes je nach Anwendung beliebig modifi- 
45 ziert werden kann, weiter kann anstelle zu einem festen Teil auch der AnpreBdruck zu einem Weichteil, z. B. 
Hand festgestellt werden, wodurch sich in vorliegendem Fall z. B. eine Einzwicksicherung, (bzw. Einzwangsiche- 
rung) als Unfail verhutende SchutzmaBnahme ergibt Diese Sicherungsfunktion ist auf alle Maschinen zumeist 
anwendbar, wobei durch beschriebene Phasenlageauswertung eine prazise Ansprechschwelle zum sofortigen 
auslosen eines Notstopps ermoglicht ist, insbesondere bei Benutzung beschriebener Anderungsdetektorfunk- 
50 tion fur die Auslosung. 

Nachfolgend sind einige M6glichkeiten, wie sie in den beschriebenen Anwendungsbeispielen vorliegender 
Erfindung auch benutzt sind, fur die Auswertung der mechanisch erzeugten Schwingung zusammengestellt: 

a) Bei der Amplitudenauswertung ist die Schwingamplitude und/oder die jeweilige Anderung, bzw. Ande- 
55 rungsverlauf der Schwingamplitude gemessen, bzw. ausgewertet und/oder die Dauer der jeweiligen Ande- 
rung der Schwingamplitude gemessen bzw. ausgewertet 

b) Bei der Phasenauswertung ist die Phasenlage der ausgekoppelten mechanischen Schwingung in Relation 
zur Erregereinspeisung der elektrischen Erzeugerschwingung absolut oder nach Anderungskriterien ge- 
messen bzw. ausgewertet bzw. die Dauer einer betreffenden Anderung, 

50 c) Bei der Frequenzmessung ist die Frequenz der mechanischen Schwingung unter Pegelqualifizierung ihrer 

Amplitudenwerte gemessen, bzw. ausgewertet und/oder die Frequenz als Resonanzfrequenz des Systems 
gemessen, bzw. ausgewertet 

Fur die Steuerungskorrektur des motorischen Antriebes des bewegten Teiles gilt dann: daB aus der Erken- 
65 nung der Andruckkraft von dem motorischen Antrieb des die Messung der Andruckkraft betreffenden Teiles 
jeweils Steuerrichtungen abgeleitet sind, wobei sich diese Steuerrichtungen aus der jeweiligen Dosis der An- 
druckkraft in Relation zu einem vorgegebenen absoluten. oder rekursiv jeweils emeuerten, Schwellwert erge- 
ben. 
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Es ist evident, daB die Schwingungsrichtung des motorisch bewegten Teiles nicht nur eine einzelne Richtung 
betreffen muB, sondern auch in mehreren Richtungen gleichzeitig, also koordinatengemaB schwingen kann. Zur 
besseren Unterscheidung weisen dann die Schwingungen unterschiedliche Frequenzen auf, die dann Qber ihre 
elektronische Auskoppelung ihrer Schwingfrequenz entsprechend gefiltert sind, was ebenfalls innerhalb der 
bevorzugt verwendeten Signal prozessorschaltung durch digi tales Filter erfolgt Als Alternative dazu kann die 5 
Signalseparierung auch gleich an der Sensorseite durch entsprechende Materialbedampfungsentkopplung erfol- 
gen, oder wie nachfotgend noch beschrieben, durch Modulationsverfahren bei der Erzeugung der Erreger- 
schwingung so wie dazu passendes Demodulations verfahren die Auswertung der mechanischen Schwingung 
unterstutzen konnen. 

Die Einspeisung der Schwingungen erfolgt dann wieder unmittelbar Uber die koordinatengemaBen Antriebe 10 
des motorisch bewegten Teiles. 

Durch diese MaBnahme lernt ein durch motorischen Antrieb bewegtes Maschinenteil quasi Sehen durch 
Ertasten. 

Eine weitere Anwendung der beschriebenen Bewegungssteuerung eines motorisch bewegten Beruhrungstei- 
les einer Maschine, ist z. B. die Anschlagskalibrierung mit definiertem Auflagedruck fur genaueste MeBmetho- 15 
den anzuwenden, wobei dies an entsprechend montierten Anschlagen vorgenommen ist 

Fig. 5b zeigt ein nach dem gleichen Prinzip arbeitendes Ausfuhrungsbeispiel zur Anwendung an einer durch 
Schrittmotorspindel ebenfalls verdrehbaren sowie linear bewegbaren Spitze zum Einspannen von Drehstucken 
(214, mit Werkstiick 31 1> Diese Einspannung eignet sich besonders bei automatischer Fertigung, damit gedrehte 
Feinstwellen den richtigen Einspanndruck aufweisen. 20 

Als Schwingungsgeber ist dann in optionaler Verwendung zu einem Mikrofon eine schwingende Masse in die 
Spannspitze eingebaut Einen solchen Geber zeigt Fig. 3 an einem Beispiel eines Robotergreifarmes als weitere 
Alternative zu beschriebener Vakuumsaugeranwendung. 

Fig. 3 der bevorzugte Schwingungsgeber besteht aus einer an einem Schwingfaden (MM) in einem Spulenfeld 
(vgL TS1, TS2) aufgehangten permeablen Kerns tuck (KG) (z. B. kleiner Zylinder oder Kugel), welches durch die 25 
Schwingung die Induktivitat der Spulen (TS1, TS2) verandert. TSl und TS2 sind dann beispielsweise in Reso- 
nanzoszillatoren geschaltet, deren Frequenzvariation ein MaB fur die mechanisches Schwingung des Halteroh- 
res 1G ist BFE ist ein Kunststoffteil zur Spulen halterung. 

r Eine Alternative zu diesem die Massetragheit benutzenden Sensorsystem ist die Benutzung von frei schwin- 
genden Tauchspuien als Tragheitsmasse, welche wie bei Lautsprechern in einem magnetischen Kreis, der fest 30 
mit dem schwingenden Teil verbunden ist, angeordnet sind, bzw. auch umgekehrt mit z. Bsp. am schwingenden 
Teil aufgeklebter Lautsprechermembran und unfixiertem Kern des magnetischen Kreises. 

Eine weitere Anwendung zur Andruckskraftmessung ist die Alternative, daB die Schwingfrequenz eines 
angepreGten Teiles auf Resonanzf requenz der Anordnung gehalten wird, wobei sich diese Resonanzfrequenz 
dann bei verschiedenem AnpreBdruck andern wird. Ftthrt man dieses Verfahren mit dem vorangehend beschrie- 35 
benen zusammen durch, dann kann Uber die unterschiedliche Resonanzfrequenz auBerdem noch auf Oberfla- 
chenrauhigkeit zusammengepreBter Teile geschlossen werden. 

Eine weitere hervorragende Anwendung der AndruckskraftmeBanwendung vorliegender Erfindung ist die 
Synchronisation von mehreren Antrieben, die Qber eine gemeinsame statische Verbindung miteinander zum 
Zwecke einer Verfahrwegsteuerung verbunden sind, derart daB die Qber die Schienen- oder gegebenenfalls 40 
auch Spindelftihrung erfolgende Verkantung des durch Motorantrieb verschobenen Teiles, auf ein Minimum 
gehalten werden kann, wodurch Reibungsverluste einerseits wesentlich reduziert, und andererseits die Verfahr- 
genauigkeit eines derart verschobenen Teiles enorm reproduzierbar ist, wobei durch Lernvorgang der Verfahr- 
weg eingeeicht werden kann. In nachfolgendem Abschnitt 9.0 ist ein zu dortig beschriebenem Anwendungsbei- 
spiel bendtigter schnellschaltender Schieber verwendet der von der erfindungsgemaBen Verkantungsmessung 45 
Gebrauch macht Weiters sind in Abschnitt 12.0 Anwendungen beschrieben, die die erfindungsgemaBe An- 
druckskraftmessung zum Erzielen einer enorm guten Reproduzierbar keit d. h. billige Eineichbarkeit, von An- 
trieben, insbesondere Linearantrieben, verwendet Dadurch wird wieder die in Abschnitt 2.2 zur Aufgabenstel- 
lung der Erfindung aufgestellte Maxime erfUllt: anstelle teurer Mechaniken bei der Sensorseite, in vorliegendem 
Falle Langenmessung, wiederum billigste Anordnungen zu verwenden (z. B. einen Schrittmotor fur den Antrieb 50 
zur Winkelerfassung) und mit wenig Silizium in Form eines ICs die Maschine qualitativ zu verbessern (zu 
veredeln). Eine weitere Anwendung, die dieser Maxime der Aufgabenstellung folgt ist in nachfolgendem Ab- 
schnitt 9.0 beschriebea 

8.0 Weitere Schwingungsgeberausfuhrungen, Varianten 55 

Fig. 4 veranschaulicht die genannte Auswertung der Phasenverschiebung: 
Signal (A) ist die Erregerschwingung, die beispielsweise als Rechteckschwingung der Gleichspannungskompo- 
nente eines Motorstromes Uberlagert eingespeist ist was analog, oder auch getastet erfolgen kann. Diese 
Rechteckschwingung ist in ihrer Frequenz so noch, daB die mechanische Schwingung nur mehr ein kleiner Teil 60 
ihrer Grundwelle ist (B), die z. B. im u.m Bereich ausgelenkt ist. Fur das AndruckskraftmeBbeispiel nach Fig. 3 
konnen dies auch Bruchteile von um sein, was durch die beiden MeBspuIen TSl und TS2 noch detektierbar ist 
anstelle der Spulen kann auch ein Mikrofon oder Piezzo zur Schwingungsauf nahme verwendet sein. 

Die dargestellte Schwingung C ist ein nur zur Veranschaulichung gedachtes Rechtecksignal, entsprechend der 
Energiebilanz der mechanischen Schwingung, wenn ein Anschlaghindernis oder eine vibrierende Druckkraft die 65 
Erregerschwingung (A) beeinfluBt. 

Signal (D) ist dann das vom Schwingungsgeber an die Signalprozessorschaltung eingespeiste Signal zur 
Messung der Phasenverschiebung (phie) und/oder auch Amplitudenveranderung. 
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Querverweis: s. auch Abschnitt 10.0 "weitere Abtastprinzipien". 

9.0 "Anwendung an StQckgutzahlvorrichtungen* 

Fig. 6 veranschaulicht die Verwendung der Erfindung als StQckgutzahleinrichtung. wobei nicht das schwin- 
gende Teil gegen den Anschlag bewegt ist sondern der Anschlag, bzw. die Anschlage. gegen das schwingende 
Teil und als Anschlag das auf eine Schwingflache (504) prasselnde Stiickgut (n) hergenommen ist Das Pnnzip 
entspricht wieder dem nach Anspruch 1, wobei dieses Prinzip zur Erkennung der Bewegungsablaufe des auf 
einen Prasselteller (Prasselflache, 504) prasselnden StQckgutes (n) hergenommen ist und die auf dem Prasseltel- 
ler erzeugten Druckwellen ein genaues NaB fur die StQckzahl des vorbeiprasselnden StQckgutes liefern (vgj. 

R FOrdie Gerauschauswertung ist folgendes zu beachten: fur eine ungenaue Stuckzahlauswertung ist auch die 
einfache direkte Gerauschaufnahme durch Mikrofon mdglich, ohne Einspeisung einer zusatzhchen Erreger- 
schwingung. Durch Tongebung der Aufprallflache konnte dann ein Klangbild entsprechend Eigenresonanz der 
Flache erzeugt werden, welches von den Qbrigen Gerauschen ausfilterbar ist 

Da das Stuckgut auf dem Prasselteller frei aufschlagt ginge bei unmittelbar akustischer Auswertung des 
Aufschlaggerausches, einerseits das Attack-Gerausch (mit der Aufprallflache) des StQckgutes bei Qbereinander 
aufschlagendem StQckgut verloren, andererseits wQrde beim seitlichen Aneinanderprallen des StQckgutes ein 
ahnliches Klangbiid wie das des Attack-Gerausches mit der Aufprallflache erzeugt werden. daher soli die durch 
kinetische Energie des StOckgutaufpralles an der Aufprallflache entstehende Schwingung der Aufprallanord- 
nung, welche zur Detektierung der Anzahl des aufprallenden StQckgutes bevorzugt benutzt ist vom akustischen 
Aufprallgerausch des StQckgutes mdglichst ausgefiltert sein, was durch bevorzugtes Verfahren erfolgt. Dieses 
Verfahren ermoglicht dann eine sehr sensible Druckauswertung der Aufschlage des StQckgutes mit einfachstem 
Schwingungsgeber, z. B. einem Lautsprecher. Es ist evident daB eine gleichartige Ansprechsensibilitat mit keiner 
Waage erzielt werden konnte. Fig. 7 veranschaulicht den Auswertvorgang der beispielsweise mit emem Laut- 
sprecher erzeugten Schwingung, die dann Qber einen Sensor, z. B. mit einem vom Aufprallschall des StQckgutes 
akustisch entkoppelten, oder auch nur mit elektronischen Filtermitteln entkoppelten Mikrofon aufgenommen 
werden konnen. t 

Die weitere Auswertung (Fig. 7) betrifft dann das Feststellen der Einbruche der Hullkurve, und deren Anord- 
30 nung zur jeweiligen StQckzahl des StQckgutes. Es kann natQrlich ohne weiteres sein, daB mehrere Stuckgutteile 
quasi gleichzeitig an der Prasselflache aufprallen, so daB sich eine Summenschwingung ergibt 

Urn diese Zuordnung zu treffen, werden samtliche HQllkurvenimpulse (Tkr) nach ihrer Intensitat (Akr) 
untereinander verglichen. Da die StQckgutteile, die gezahlt werden sollen alle gleich sind und praktisch auch aus 
gleicher H6he fallen, sind die Auf prallimpulse der einzelnen Teile gleich intensiv, es sei denn es treffen mehrere 
35 gleichzeitig auf. Da die Prasselflache schrag gestellt ist urn den Bau eines Durchgangstrichters zu ermdglichen, 
soil die Fallhohe hoch gegenQber der H6hendifferenz der wirksamen Auffallschrage (nur der Teil der direkt 
unter der Eintrittsdf fnung des Zentriertrichters (vgl. 507) liegt) sein, dann ist die Intensitat der HQllkurvenimpul- 
se , der StQckzahl je Impulsstarke einigermaBen proportional, wodurch durch statistische Bewertung eine 
entsprechende Zuordnung von der Signalprozessorschaltung erhalten werden kana Weiters bewirkt eine gro- 
Bere Fallhdhe eine Verbesserung der Storsicherheit von mehrmals hintereinander aufspringendem Stuckgut, da 
nach dem ersten Aufprall die Energie durch die Styropor oder Schaumstoffflache (504) praktisch gedampft ist, 
und somit keineriei wesentiiche Wirkung auf die HQllkurvenimpulse haben. Wie vorangehend bereits erlautert 
ist nicht die Schallschwingung, welche das aufprallende StQckgut mit der Aufprallflache erzeugt erwunscht 
sondern lediglich die Druckwellenabtastung. 
45 Eine weitere Alternative zur Schwingungsauskopplung der Lautsprecherschwingung, anstelle eines Mikrofo- 
nes, ist z. B. die selbstinduzierte Spannung an der Tauchspule auszukoppeln, so wie dies auch bei Drehzahlmes- 
sungen von Motoren gebrSuchlich ist. 

Fig. 6, Fig. 8, Fig. 9, Fig. 16 zeigen Ausfuhrungsbeispiele einer solchen Anordnung; 

zu Fig. 6: in einen schrag geneigten Lautsprecher ist ein Kegel (751) aus Schaumstoff (z. B. Styropor) so 
50 eingepaBt (vgL Befestigung 752), daB die Membrane (502) des Lautsprechers zusammen mit dem Styroporkegel 
noch frei schwingen kann, worauf die obenauf liegende Bodenflache des Styroporkegels, welche als Prasselfla- 
che (504) zum Abzahlen des StQckgutes durch Aufprall verwendet ist ebenfalls mitschwingt. Als Alternative zu 
dieser Ausfuhrung kann die Lautsprechermembrane flach und unmittelbar als Prasselflache des StQckgutes 
vewendet sein (751 —504). 

Die Membrane des Lautsprechers weist an ihrer hinteren Stelle, wo die Tauchspule (500b) angebracht ist eine 
weitere, kleinere Membrane (852) auf, die im Dauermagnetgehause (500a) des Lautsprechers schalldicht (ISO- 
LA) eingeschlossen ist. Ein oder mehrere Mikrofone (M 1 , M2) nehmen dann den Schall der kleineren Membrane 
auf, entsprechend Signalverlauf nach Fig. 7. Die Schwingfrequenz des Lautsprechers stellt man so ein, daB sie 
mdglichst hoch liegt, die Amplitude soil mindestens so groB sein. daB bei starkem StQckgutdurchfluB die 
eo Modulation der Membranschwingung noch stattfindet d. h. der Trager ( « Membranschwingung) nicht unter- 
druckt ist. Die Demodulation erfolgt dann im Signalprozessor (DSP), indem die vom Mikrofon empfangene 
Schwingung zur Erzeugerschwingung ins Verhaltnis gesetzt wird, z. B. durch Division, wie bei einer AM-Demo- 
dulation, was mit der bevorzugt verwendeten Signalprozessorschaltung (DSP) leicht durchzufuhren ist. Ebenso 
kann diese DSP-Schaltung eine Phasenverschiebungsdedektierung der erhaltenen Mikrofonspannungen in Re- 
lation zur Erregerschwingung des Lautsprechers vornehmen. In beiden Fallen erfolgt die Zuordnung eines 
jeweilig registrierten Aufpralldruckimpulses an der Tauchspule des Lautsprechers, bzw. durch die dahinterlie- 
gende MeBmembran/Mikrofonanordnung (852/M1, M2) zur dem Impuls zugeherigen StQckzahl bevorzugt so, 
daB der Signalprozessor zunachst nur die aufeinanderfolgende Impulszahl nach Druckwerten zu jedem erhalte- 
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nen Impuls abspeichert, und beginnt nach Erhalt einer gewissen Anzahl, dutch bereits eriauterte erfindungsge- 
maBe Vergleichsmessung (vgL Anderungsdedektierung) die jeweils auftretenden Minimaldrucke. deren ganz- 
zahliges Vielfache die jeweils groBeren Druckimpulse ergibt (innerhalb eines Toleranzrasters), statistisch abzu- 
suchen und diesen Druckwerten die Einheit =« I StQck zuzuordnen. Alle n- Vielfache davon ergeben dann n-Stuck 
als Druckimpulszuordnung. Bei dem beschriebenen Verfahren kann dann das Toleranzraster fQr die Rasterde- 5 
dektierung noch rekursiv verandert werden. 

Weitere Vorteile des Verfahrens fur diese Anwendung sind, daB das Tauchspulenschwingsystem der Prassel- 
fiache fttr die Abtastung frequenzmaBig hoch gesetzt ist, und daher entsprechend empfindlich die energetischen 
Einschlage des StQckgutes dedektiert 

Weiters bedeutet in Fig. 6: 10 
n . . . Stuck StQckgut (z. B. BonbonsX 

507 Trichter mit Zentriertrichter (vgl. Tentriertrichter 505 in Fig. 8), 
AN . . . Aufnahmefiache des Mikrofons bzw. der Mikrofone, 
900 . . . Kunststoffhalterung fQr Mikrofone 

500c . . . Dauermagnet is 
890 . . . Einspannring der MeBmembrane 

852. . . MeBmembrane mit DurchfQhrungsloch fQr in die Tauschspule hineinragenden Magneteisenkern (500d) 
MV1, MV2 . . . Regelverstarker zur Anpassung der Mikrofonspannung an A/D-Wandler. Als A7D-Wandler ist 

bevorzugt ein Flash- Wandler verwendet, urn mit hdchster Aufldsung die Amplitudenverformung der Signal- 

schwingung unmittelbar dedektieren zu kdnnen. 20 
790 . . . Lautsprechergehause, welches schwingungsgedampft am Magnetkern des Lautsprechers (500a) mon- 

tiert ist. 

Fig. 8 zeigt eine weitere Variante des als DurchfluBstuckgutmessers ausgefOhrten Gerates: 
509 ... sind die Qber die Ausgangszentrierflache des Zentriertrichters 505 auf die Prasselflache (504, mit 
Abfallschrage 701) fallenden StQckgut teile, 25 
510 .. . sind die bereits in den Auffangtrichter (506) fallenden gezahlten Teile, 
700 ... ist die Verschraubung der Anordnung mit einem auBeren Gehausetrichter (507). 
PVF . . . Signalleitungsdurchf uhrung 

500a . . . Lautsprechermagnet mit Tauschspule 500b und Mikrofon M, welches, als Alternative zu Anwendungs- 
beispiel nach Fig. 7 mit der Aufnahmefiache nach hinten hinter dem FQIlmateriai (Styropdrtrichter) an der 30 
vorderen Membrane des Lautsprechers angeordnet ist, wobei der DSP (30) nach eine digitale Filterfunktion 
rechnet, deren DurchlaBbereich auBerhalb des akustischen Aufschlaggerausches des StQckgutes auf der Prassel- 
flache (504) liegt. 

Fig. 9 zeigt eine weitere Variante, bei der anstelle eines Mikrofons die Lautsprecherschwingung Qber eine 
Schalenkernspule (SK . . . Kern mit . . . Spule) abgetastet ist Im Luftspalt des Kernes (dL) ist an einem Schwingfa- 35 
den, der an der Tauchspule (500b) des Lautsprechers LP (Membrane 502 mit Qber Fullmateriai gekoppelter 
Prasselflache 504) aufgehangt ist, ein am Faden aufgefadelter winziger Magnetkern (MSAN) zusammen mit der 
Tauchspule durch die Stromablenkung der Tauchspule in Schwingungen versetzt, und tastet die durch das 
StQckgut modulierte Membraneschwingung des Lautsprechers ab (Qber Schalenkernspule SKL). 

Weiters bedeuten: 40 
600 . . . Ebene zur Befestigung des Schalenkernes hinter Ebene zur Befestigung des Lautsprechers (503). 
799 Befesttgungsniet 

Fig. 10 veranschaulicht das erfindungsgemaBe Anderungsbewertungsverfahren, welches zu beschriebenen Aus- 
fQhmngsbeispielen angewendet werden kann: 

Ein jeweils in den DSP eingelesener Wert (Wert-IN) wird zunachst auf seine Schwelle hin untersucht, wobei 45 
diese Schwelle dynamisch sein kann, d. h. z. B. ein entsprechend der elektrischen Erzeugerschwingung der 
mechanischen Schwingung entsprechender zeitlich variierender Signalverlauf. Oberschreitet der eingelesene 
Wert die Schwelle, dann wird er als erkanntes Sensorereignis bewertet, der Schwellwert wird wieder erneuert, 
und das Verhaltnis von Wert zu Schwelle ergibt eine zur weiteren spezifischen Auswertung erhaltene Qualifizie- 
rung. 50 

Fig. 1 1 zeigt eine Variante der Anwendung des erfindungsgemaBen StuckgutdurchfluBzahlers, bei der als 
wesentlichstes Merkmal eine waagrecht die EinfQll6ffnung abschotende rotierende Streuscheibe (12.000, mit 
Motorantrieb 11.000) im Zentrum der Einwurfdffnung des Trichters (13.000) angeordnet ist, wobei nur Qber die 
rotierende Streuscheibe das StQckgut durch Zentrifugaikraft an die Seitenwand des Einwurf trichters (13.000) 
gelangen kana Urn den direkten Einwurf an der Streuscheibe seitlich vorbei zu verhindern, ist Qber das Zentrum 55 
der Scheibe ein weiterer Zentriertrichter (14.000) angeordnet, Qber den das StQckgut ins Zentrum der Streu- 
scheibe gelangt 

Der Ausgang (508) des eigentlichen Zahltrichters 10.000 ist mit einem abfallenden Rutschrohr (15.000) an eine 
Weiche gefuhrt, die elektrisch steuerbare Schieber aufweist (20.000 und 21.000) mit der die abfallenden und 
bereits gezahlten Stuckgutteile entweder in den Fullbehalter(BEF), oder in den Behalter fur die Ruckgabe (BER), eo 
vom elektronisch erfaBten Zahlergebnis des Prassel tellers (innerhalb von 10.000, vgl. Fig. 6, 7, 8 und 9) gesteuert, 
umgelenkt sind. Sieht man ein Transportsystem zur Entleerung des Ruckgabebehalters zur ursprunglichen 
StQckgutentnahme vor (vgl. Fig. 37a, b), dann kann das QberschQssige StQckgut wieder rQckgebracht werden, 
wodurch sich eine automatische Dosieranlage ergibt. Die Drehgeschwindigkeit der Streuscheibe paBt sich dann 
der jeweiligen Abweichung vom Zahlergebnis der Prasselflache an und schaltet auch zeitgerecht die Ventile, 65 
wobei der automatische StQckgut rucktransport (BER) nach Entnahme optional isL 

Im Detail Schieber ist ein Drehschieber (mit Lochdffnung 20.00) als Ausfuhrungsbeispiel fQr die Weiche 
(20.000, 21.000) dargestellt (mit Steuermotor 50.000). 
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Fig* 1 2a zeigt eine weitere Variante eines mit dem erfindungsgernaBen StQckgutdurchfluBzahlers aufgebauten 
Dosierverfahrens, welches sich fQr Handfahrung des StQckgutes oder fQr eine diese Bewegung nachahmende 
Roboterfunktion gut eignet: 

Besondere Merkmale sind: Es sind sowohl fQr den Entnahmebehalter (BEE) als auch fur den FQllbehalter 

5 (BEF) des StQckgutes jeweils eine mit dem erfindungsgernaBen StuckgutdurchfluBmesser bestQckter EinfQII- 
trichter (1001 und 1002) vorgesehen, Qber dessen AuslaB die zugeordneten Behalter (BEE, BEF) wieder gefollt 
werden konnen. Die Zuordnung ist durch ein einfaches Transportsystem des StQckgutes, z. B. durch abfallende 
geschlossene Schienenverbindung, bzw. Rutschen (2001a, b) hergestellt Weiters ist eine Zahlereinrichtung mit 
einer fiir das Bedienpersonal gut sichtbaren StQckzahlanzeige vorhanden, bzw. bei automatisiertem Prinzip eine 

jo zum Automatisationsrechner entsprechende Schnittstelle der beiden StuckgutdurchfluBmesser (1001, 1002). 

Auch bei Handfuhrung des StQckgutes weisen die Stuckgutzahlausgange der beiden StOckgutdurchfluBmes- 
ser in weiterer bevorzugter Ausfuhrung serielle Schnittstellen zu einer Steuereinheit oder Rechner auf, z. B. Qber 
eine serielle Schnittstelle des verwendeten DSP. Vorzugsweise sind beide StQckgutdurchfluBmesser in ein 
getrenntes Gehause eingebaut ebenso die StQckgutzahlanzeige, welche ebenfalls Qber eine entsprechende 

15 Schnittstelle an die Steuereinheit (z. B. PC) angeschlossen ist. Als erweiterte Option zur Robotorstuckgutfuh- 
rung, sind fur die Handfuhrung des StQckgutes noch an das Entnahme- und Dosierverfahren angepaBte Vorrich- 
tungsmaBnahmen vorgesehen, die eine Fehlbedienung durch Verwechslung der 4 StUckguteinwurfdffnungen 
von FQllbehalter, — Entnahmebehalter, Einwurfdffnung der beiden Zahleinrichtungen (1001, 1002% vollig aus- 
schlieBen. Diese VorrichtungsmaBnahme betrifft die Ausstattung der Einfull- bzw. Einwurfdffnungen mit elek- 

20 tronisch gesteuerten VerschlieBeinrichtungen, z. B. elektromotorisch betatigte Schieber, oder Klappen. 

In Fig. 12a bedeutet hierbei: KTF . . SchlieBklappe der EinfQ116ffnung fttr die StQckgutzahleinrichtung (1001) 
des Fullbehalters (2002aX bzw. KTE . . SchlieBklappe der EinfQlloffnung fur die StQckgutzahleinrichtung des 
Entnahmebehalters (BEE), weiters KLF . . .die SchlieBklappe des Fullbehalters, bzw. KLEE . . die SchlieBklappe 
des Entnahmebehalters. 

25 Die in Fig. 12a dargestellte Anordnung ist bevorzugt so organisiert, daB bequem in den Entnahmebehalter 
(BEE) gegriffen werden kann, urn den FQllbehalter (BEF) Qber dessen ZahltrichtereinlaB (1001) zu fallen, bzw. 
mit der Hand bequem zu erreichen. Damit die Bedienperson, die diese Arbeit von Hand verrichtet, nicht 
versehntlich den FQllbehalter (BEF) direkt fGIlt, den ZahltrichtereinlaB also nicht Qbergeht ist die SchlieBvor- 
richtung (Klappe KLF) des FQIlbehalters in diesem Arbeitsschritt geschlossen. Das gleiche gilt auch fQr die 

30 SchlieBvorrichtung des Entnahmebehalters (KLE), wenn die Behalterbeschickung in umgekehrter Richtung 
erfolgt bei der aus dem FQllbehalter (BEF) das Stuck gut ruckentnommen und in den Zahltrichter (1002) des 
Entnahmebehalters riickgefullt wird; dies ist dann der Fall, wenn zuvor in den FQllbehalter zuviel StQckgut, d. h. 
Qber den vorgegebenen StQckzahl wert eingefullt worden ist Diesen Richtungungswechsel von FQIIen und 
RQckgabe des StQckgutes in bzw. aus dem zu fullenden Behalter (BEF), ist durch den Zahler gesteuert, dessen 

35 Zahlschritte von beiden StQckgutzShleinrichtungen (1001, 1002), jeweils abhangig von der Beschickungsrichtung, 
beeinfluBt sind. Hierbei bestehen die beiden grundsatzlichen Moglichkeiten, die jeweils in den FQllbehalter 
eingegebene Stuckzahl anzuzeigen oder zu zahlen, oder die jeweils auf die Sollwertvorgabe fehlende, bzw. 
jeweils ruckzugebende Stuckzahl Die zweite Methode ist die elegantere, weil die Bedienperson nicht rechnen 
muB. Abhangig vom Vorzeichen des jeweiligen Zahlerstandes wird unmittelbar die Richtungssteuerung der 

40 VerschlieBeinrichtungen beeinfluBt. In Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 12a ist sowohl der angezeigte Wert, als 
auch die Polaritat des angezeigten Vorzeichens auf den jeweiligen Mangel oder OberschuB der Stuckgutzahl in 
diesem Behalter in Relation zur vorgegebenen Dosierstuckzahl bezogen. Im Beispiel ... —123 bedeutet dies, es 
sind noch 123 Stuck in den Zahltrichter von 1001 einzuwerfen, bei positiver Stuckzahl wurde eine RQckgabe des 
in den FQllbehalter eingeworfenen StQckgutes Qber die Zahltrichterdffnung (1002) des Entnahmebehalters 

45 erwartet Durch diese bevorzugte Benutzungsweise der Dosieranordnung ergibt sich, daB die Verriegelung der 
Zahltrichtereinwurfe (XTF und KTE) unmittelbar Qber das Vorzeichen des up/douwncounters zur StQckzahlan- 
zeige erfolgen kann, d. h n daB bei StQckgutmangel des Fullbehalters (BEF), die Einfulldffnung des dem FQllbehal- 
ter zugeordneten Zahltrichters (1001) offen ist, und der Zahltrichter des Entnahmebehalters (1002) geschlossen, 
sowie daB bei StuckgutuberschuB des Fullbehalters (BEF) der Zahltrichter des Entnahmebehalters (1002) offen 

50 und der Zahltrichter des Fullbehalters (1001) geschlossen ist 

In bevorzugter AusfQhrung ist die Variante gewahlt daB zu Beginn des Dosierverfahrens der Zahlerstand der 
in den FQllbehalter einzufUllenden Stuckzahl angezeigt ist; wobei dieser Wert entsprechend den Zahlimpulsen 
die der Zahltrichter des Fullbehalters registriert (1001), incremental VERRINGERT wird oder der Subtrahend 
entsprechend erhoht wird (wenn Dosiervorgabe = Minuend), solange das Vorzeichen dieser StQckzahlanzeige 

55 negativ ist; d. h„ solange die Dosiervorgabe des Fullbehalters (BEF) noch nicht erreicht ist Ist der Dosierwert 
uberschritten, dann wechselt das Vorzeichen der Anzeige und es wird die jeweils in den Zahltrichter des 
Entnahmebehalters (1002) ruckzugebende Stuckzahl als OberschuBstuckzahl angezeigt; dito erfolgt wieder eine 
Verringerung der angezeigten Stuckzahl zu jedem Zahlschritt des vom Zahltrichter des Entnahmebehalters 
registrierten StQckgutes, d. h. Qber den Wert der Dosiervorgabe hinaus, sind die Zahlschritte anstelle durch die 

60 Zahleinrichtung des Fullbehalters, durch die Zahleinrichtung des Entnahmebehalters gezahlt. 

Um der Bedienperson die Arbeit zu erleichtern, ist zusatzlich zur Vorzeichenanzeige noch eine Farbumschal- 
tung der Anzeige vorgenommen: grQn fur negatives Vorzeichen, d. h. FQllbehalter fQllen, und rot fQr positives 
Vorzeichen, d. h. aus FQllbehalter angezeigte StQckzahl wieder rausnehmen. Weiters kann z. B, eine Toleranz- 
schwelle programmiert sein, bei der die Entnahme der StQckzahl innerhalb einer Toleranzvorgabe zur Dosier : 

65 stuckzahl als beendet angesehen ist wobei die Datenbank dann die genaue tatsachliche Stuckzahl registriert. 1st 
die Beschickung des FQIlbehalters beendet, dann bleiben alle Zugriffs und Einschuttoffnungen solange verschlos- 
sen, bis das Wechseln der Behalter angezeigt ist Danach erfolgt die Anzeige zum nachsten Beschickungsvor- 
gang mit Laden des Zahlerstandes auf die zu beschickende Stuckzahl des FQIlbehalters. 
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Die VerschlieBsteuerung der Beschickungs/Entnahmedffnungen von Fflll- und Entnahmebehalter erfolgt in 
folgender Weise: 

Der Behalter aus dem das Stuckgut zu entnehmen ist, ist immer of fen gehalten; je nach Vorzeichen des 
StQckgutzahlers, bzw. der damit verbundenen Beschickungsrichtung, ist dies der Entnahmebehalter (wenn 
Vorgabedosis noch nicht erreicht) oder der FOllbehaiter (wenn Vorgabedosis erreicht). Die Beschickungs/Ent- 5 
nahmedffnung des jeweils anderen Behalters ist geschlossen gehalten und erhalt ein Offnungs signal, wenn im 
zugehorigen Zahltrichter Stuckgut eingeworfen ist Dieses Offnungssignal ist ein aus den Zahlimpulsen des 
betreffenden Zahltrichters aufrechterhaltenes, monostabiles, retriggerbares Zeitsignal, dessen Ablaufzeit zum 
selbsttatigen SchlieBen des Behalters nach ausbleiben der Zahlimpulse des zugehorigen Zahltrichters, auf die 
Transportzeit des auf die Prasselflache aufprallenden StOckgutes ( « Zahlimpulserzeugung) bis zum Einwurf des J0 
StQckgutes in den zugehdrigen Behalter, abgestimmt ist 

In besonders bevorzugter Weise ist beschriebenes Verfahren fur Datenbank gekoppelte Stuckzahlerfassung 
von Bauteilen bei der Beschickung von BestOckungstischen verwendet Diese Applikation veranschaulichen 
weiterhin Fig. 12b, Fig. 13a, b. Fig. 14 Fig. 15 und Fig. 16 in einem Konstruktions- und Design beispie I: 

In Fig. 12b ist eine Vordersicht und die Seitenansicht betreffender Anordnung gezeigt: uber ein ubliches 15 
Transportsystem sind die zu beschickenden Bauteileentnahmebecher (TRS) der Beschickungs/Entnahmedff- 
nung des Beschickungstisches (BST) zugefOhrt wobei deren SchlieBklappe (KLF). zugletch fttr den erfindungsge- 
maBen Verfahrenszweck in bereits beschriebener Weise verwendet ist Auf dem Bestflckungstisch sind weiterhin 
3 Gerate lose aufgestellt: 

20 

a) der Beschickungs-Fullzahltrichter (KTF) des BestOckungstisches mit einer Ankopplung seiner Auswurf- 
offnung an die Beschickungsdff nung (BEF) zur SchlieBklappe des BestOckungstisches durch eine Bauteiler- 
utschschiene (2001(a)), 

b) der EntnahmegefaBzahltrichter (KTE), der im Gegesatz zum Beschickungs-Fullzahltrichter noch eine 
Stellflache fQr den Entnahmebehalter (BEE) mit zugehoriger SchlieBklappe (KLE) aufweist, und ebenfalls 25 
eine Bauteilerutschschiene (2001(b)) zur Ankopplung des Zahltrichterausganges an den zugehorigen Behal- 
ter (BEE). Das Gehause dieser Zahltrichter/Schiebeklappenkombination weist in etwa die Form eines 

* KQchengerates auf, dies entspricht auch dem Gewohnheitsumgang der mit BestOckungstischen in der Regel 
handierenden ArbeitskraTte. 

30 

* In weiterer Perfektion ist die Stellflache zum Aufstellen des Entnahmebehalters (BEE) als Versenkungspas- 
sung zu den Behaltern ausgebildet (vgL Fig. 14) und weist eine Leseeinrichtung fur Kodierung der Behalter auf, 
z. B. mit Kodierwiderstand (RCD in Gef aBboden mit Leiterplatte LPL und Kontaktierungsflache K.FL, KFO). 

Wie zu Fig. 35a in spftterem Abschnitt 12.0 noch im Detail beschrieben ist, kann die Kodierung der Behalter 
aus einer Menge von zigtausenden Stock jedoch auch durch einf achste mechanische Kodierung, unter Anwen- 35 
dung des erfindungsgemaflen Verfahrens erfolgen; durch das Vergleichsbeispiel der Widerstandskodierung ist 
der Vorteil des erfindungsgemaBen Verfahrens auch fOr diese Anwendung belegt und in Abschnitt 12.0 ausfuhr- 
lich erlSutert 

Die Behalterkodiemng mit dem in der Behalterstellflache dazu passend integrierten Lesegerat, hat den 
Vorteil, daB bei Aufstellen eines falschen Behalters, die Beschickungsdff nung des BestOckungstisches geschlos- 40 
sen bieibt, bzw. der Fehler angezeigt ist Weiters kann beim Fallen der lagermaBig kodierten Entnahmebehalter, 
betreffender Behalter einfach auf eine Stellflache mit entsprechendem Lesegerat gestellt werden und die 
zugehorige Bauteilebezeichnung dazu durch die Datenbank angezeigt werden, wodurch Beschickungsfehler 
generell vermieden sind. 

45 

c) in der Mitte zwischen den beiden Zahltrichtergeraten ist die Zahlanzeige aufgestellt oder in einem der 
beiden Zahltrichtergehause integriert 

Alle beschriebenen Komponenten, einschlieBlich der Bestuckungstisch, weisen eine Vernetzung (z . 
Bsp.RS232-Schnittstellen) zum Datenbankcomputer auf. 50 

Fig. 13a und Fig. 1 3b veranschaulichen noch Details zum einfachen Aufbau einer schnellen Schiebeklappen- 
steuerung (KLE) zum Einbau in das EntnahmegefaBzahltrichtergehause. Die motorische Ansteuerung dieser 
Klappe ist ebenfalls unter Benutzung des erfindungsgemaBen Verfahrens vorgenommeit Das gleiche gilt auch 
fOr die synchrone Steuerung der einzelnen SchlieBklappen der Zahltrichteroffnungen, wie in Fig. 15 und Fig. 16 
dargestellt 55 

Den ZahltrichterverschluB bilden, bevorzugt entsprechend den Diagonalen der VerschluBoffnung geteilte 
dreieckige Klappen (DRKL), welche am Seitenrand der VerchlieBoffnung drehbar gelagert (DP) und nach innen 
einschwenkbar sind, mit bevorzugter Versenkung der Klappen an der Innenwand (505) des Trichters, so daB die 
Fiache des Fullstutzens des Trichters bei eimgeschwenkten Klappen plan abschlieBt (vgL DRKL in Fig. 16). Die 
Drehlagerbefestigung erfolgt uber parallel zum Rand der Offnung am Gehauserand der Fulloffnung eingepreBte 60 
Stifte (STFT), die zu beiden Seiten mit ihren spitzen Enden die Lagerung der SchlieBdeckelteile (DRKL, vgl. 
Detail DRKL) vornehmen, mit einer Drehfeder (TORF), die die Deckel in Offnungsrichtung vorspannt, gegenge- 
halten durch eine Hebelverlangerung der SchlieBdeckelteile (DRNIP), die wiederum durch Hebe-Druckstangen 
(HST) zum wahlweisen Offnen und SchlieBen der Deckel betatigt sind. Die Betatigung der Stangen erfolgt dann 
durch einen Bandzug mit Mitnehmer (vgl. Fig. 13a, Fig. 13b), vgl. auch nachfolgenden Abschnitt 10.0 65 

Weiters bedeutet in Fig. 15 und Fig. 16: 
505a . . . Einwurfdffnung des Zahltrichters, 
505 . . . Gehauseteil aus Kunststoff , 
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EP . . . Aussparung fur Scharnierbewegung der Deckelteile. 

10.0 Weitere Abtastprinzipien 

5 Die vorangehend beschriebenen Abtastprinzipien der Berilhrungsfunktion mit den unterschiedlichen Mdg- 
lichkeiten, die Schwingung nach Kriterien wie Amplitude, Phase, oder Frequenz abzufragen, sind entweder als 
Alternative oder auch in Kombination, je nach Apptikation anzuwenden. Soz.B. fur eine Andruckskraftmes- 
sung, bei der Qber eine Federkraftumlenkung auch ein Weg abgetastet sein kann, wie z. B. fur eine Schiebe-Hub- 
stangen Betatigung zu Vorrichtung nach Fig. 15 (mit Detail DRKLX bei der durch Schwingen lassen der 

io Hubstangen wahrend ihrer Betatigung uber Torsionsfeder (TORF) der SchlieBweg der Klappen gemessen ist 
was z. B. durch Auswertung der Phasenlage zwischen Erregerschwingung und abgetasteter mechanischer 
Schwingung erfolgen kann, oder auch nur durch Auswertung der im Federweg der Hubstangen jeweils auftre- 
tenden Amplitudenbedampfung der Schwingung. 

Ober die Messung der Andruckskraft kann auch eine unmittelbare Abstandsmessung zwischen sich beruhren- 

15 den Teilen vorgenommen sein; beispielsweise durch auf ein Teil jeweils vibrierend aufschlagenden Stift wenn zu 
jeweils gleicher AnstoBkraft des Stiftes, seine Schwingamplitude so geregelt ist daB die AnstoBkraft bzw. seine 
auf das Teil wahrend der Vibration aufschlagende kinetische Energie, konstant ist, wodurch die Schwingamplitu- 
de des Stiftes ein AbstandsmaB von Aufschlagspitze des Stiftes zu betreffendem Aufschlagteil ist In weiterer 
Eleganz ist die A/D- und D/A-Wandler freie Ankopplung an solch ein Schwingsystem dadurch geldst daB es im 

20 Grenzfrequenzbereich seiner mechanischen TiefpaBfunktion betrieben ist, und daher die Amplitude durch die 
Schwingfrequenz des Stiftes bei konstanter Rechteckamplitudeneinspeisung eingestellt werden kann. Wie in 
weiteren Abschnitten noch zu vielen Ausfuhrungsbeispielen beschrieben, laBt sich mit einem derartigen 
Schwingsystem einerseits ein LangenmeBsystem zur MaBstabsmessung jeder Art, gleichermaBen wie ein Ko- 
diersystem zur Kodierung von Gegenstanden, billigst und zuverlassigst realisieren. 

25 Eine weitere bevorzugte Auswertung der Schwingamplitude ist, im Zusammenhang mit der Verwendung 
mehrerer Antriebe, insbesondere Antriebspaare, das Verfahren zur Erzeugung eines verkantungsfreien Gleich- 
laufs einer uber zwei Flachenpunkte abgestiltzten Vorschubbewegung zu verwenden. Wie in nachfolgendem 
Beschreibungsteil noch ausgefuhrt, ist hierbei im wesentlichen eine Gegentaktschwingung von ansonsten im 
Gleichlauf laufenden Antrieben gewahlt, wobei die Gegentaktschwingung durch das erfindungsgemaBe Verfah- 

30 ren durchgefuhrt ist, zwecks Messung der Flachenpunkt spezifischen Kraftaufteilung der Antriebsmomente, 
bzw. Aufteilung ihrer Andruckkrafte; und diese Messung wiederum dazu verwendet ist um die Antriebsmomen- 
te der an den Flachenpunkten jeweils angreifenden Antriebe so zu verteilen, daB die Reibungskrafte der 
Bewegung uber diese Flachenpunkte auf ein Minimum reduziert, und auBerdem definiert sind, d. h. das moto- 
risch bewegte Teil innerhalb seiner Verspannung zwischen Federkraiten oder Antrieben, uber die vorgenomme- 

35 ne Wegverschiebung eine reproduzierbare Lage aufweist Ausfuhrungsbeispiele sind im nachfolgenden Teil der 
Beschreibung beschrieben zu Fig. 30, Fig. 34b, Fig. 21, b,c, etc 

Fig. 17 und Fig. 17b veranschaulichen die Erzeugung der Schwingung einer diesbezuglichen Anwendung, 
zusammen mit ihrer Abtastung, bzw. Auswertung. 

Zu Fig. 17: ESI und ES2 sind jeweils im Gegentakt zu den Antrieben 1 (ESI) und 2 (ES2) eingespeiste 

40 Erregerschwingungen, wodurch das durch beide Antriebe im Synchronlauf der Antriebe bewegte Teil zwischen 
den genannten Flachenpunkten, an denen die Antriebe jeweils am motorisch bewegten Teil angreifen, in 
Schwingung versetzt ist Diese Schwingung veranschaulicht Signal RES. Je nach Verkantung des bewegten 
Teiles an den genannten Flachenpunkten, wird die positive oder negative Halbwelle der resultierenden Erreger- 
schwingung mehr oder weniger bedampft (asymmetrisch). Dadurch stellt sich zwischen Erregerschwingung, 

45 bzw. den einzelnen (im Signal prozessor als Referenz vorhandenen) Erregerschwingungen der Antriebe, und 
jeweils abgetasteter mechanischer Schwingung, eine Phasenverschiebung ein, wobei das Vorzeichen dieser 
Phasenverschiebung die Verkantungsrichtung zu dem jeweils zugehorigen Flachenpunkt anzeigt, und somit die 
Aufteilung der Antriebsmomente mit dieser Messung der Verkantung entgegenwirkend gesteuert werden kann, 
was z. B. auch in incrementalen Schritten mit ausschlieBlich alternierender Ansteuerung der Antriebe vorgenom- 

50 men sein kann. D.h. erster und zweiter Antrieb alternierend hintereinander in moglichst kurzen Zeitabschnitten 
jeweils bewegungsgesteuert sind, mit dazwischenliegender Verkantungsmessung durch das erfindungsgemaBe 
Verfahren. Weiters kann bei asymmetrischer Ruhelage der Verkantung, der Nullpunkt der Phasenabweichung 
entsprechend verschoben sein, was aber durch Lerverfahren ausgeglichen ist Die altemierende incrementale 
Ansteuerung der Antriebe erfordert nicht unbedingt Schrittmotoren fur den paarweisen Antrieb. Aufbauend auf 

55 das erfindungsgemaBe Verfahren ist zur Benutzung billiger Gleichstrommotoren bevorzugt die MaBnahme 
getroffen, daB das Umschaltsignal fur die altemierende Umschaltung des wechselseitig vorgenommenen Antrie- 
bes, aus der Messung der Verkantungskraft abgeleitet ist wobei jeweils derjenige Antrieb eingeschaltet ist der 
die jeweils gemessene Verkantungskraft zwischen den Antrieben ausgleicht; d. h. die Antriebsignalumschaltung 
ist durch das erfindungsgemaBe Verfahren gesteuert 

6o Eine ahnliche Anwendungsvariante der Erfindung, bei der das Antriebssignal eines Vorschubes, zum Zwecke 
einer incrementalen Bewegung (ohne Schrittmotor) durch das erfindungsgemaBe Verfahren unmittelbar mitge- 
steuert ist, wird zu nachfolgendem Abschnitt n \ 1.0 Anwendung zur linearen Langenmessung und Gegenstande- 
kodierung 5 * zum Zwecke der Langenmessung erlauiert (vgL Synchronlauf zu Verzahnungsmuster). 
. Eine weitere Ausfuhrungsvariante ist eine antriebsspezifische Auskopplung der an den Flachenpunkten 

65 jeweils auftretenden Schwingungen, wie z. Bsp. in alternativer AusfUhrung zu Fig. 22 im nachfolgenden Teil der 
Beschreibung noch erlautert. 

Zu Fig. 17b: Soil ein durch in beschriebener Weise bevorzugt verkantungsfrei angetriebenes Teil auch noch 
eine Anschlagsberuhrung zu einem weiteren, fremden Gegenstand erkennen, wie dies zu nachfolgend beschrie- 
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benem Ausfuhrungsbeispiel einer Blendensteuerung zur Anwendung an einem Bestttckungsautomaten bevor- 
zugt ist, dann ist dies neben der Moglichkeit einfacher filterungstechnischer MaBnahmen, durch Modulation, z. B. 
Amplitudenmodulation (AM), weiterhin unterstutzt Hierbei ist die Erregerschwingung der Antriebe quasi als 
Tragerfrequenz verwendet und eine weitere Frequenz AM moduliert Durch Demodulation nach dem (bekann- 
ten) Trager erhalt man in etwa die modulierte Zeichenfrequenz inklusive ihrer durch die AnstoBberOhrung 5 
beeinfluBten Schwingungsparameter zurQck, wodurch eine Verbesserung des Gebrauchs von auf Tragerfre- 
quenz, bzw. Modulationsfrequenz abgestimmter Filtermittel, zur Separierung von Beruhrungserkennung der 
Verkantungsregelung und Beriihrungserkennung der AnstoBerkennung des verschobenen Teils, weiterhin er- 
zielt werden kann. 

Eine ahnliche Anwendung, bei der eine AM nach der - Erregerschwingung als Trager fflr die Auswertung der to 
Schwingungsparameter demoduliert ist, ist die zu 9.0 vorangehend beschriebene Anwendung des StQckgut- 
durchfluBmessers, vgl dazu Fig. 7. 

1 1 .0 Anwendung zur Abstandsmessung, mit linearer Langenmessung und Gegenstandekodierung 

15 

Bevorzugte Anwendung der Erfindung zum Zwecke der Langenmessung veranschaulicht Fig. 18b und zeigt, 
wie ein in eine Verzahnung eingreifender vibrierender Abtaststift (STIFT) zu unterschiedlichen Wegabschnitten 
(t), die innherhalb der Verzahnung liegen und langs des Stiftes linear oder radial, bzw. gekriimmt, vorbeibewegt 
sind, die Abtastung der Verzahnung vornimmt Je nach Anwendung- kann es sich hierbei urn eine grSbere 
Verzahnung im mm-Bereich, oder urn eine im jtm-Bereich durch Oberflachenrauhigkeit ausgebildete Kodierung 20 
handeln (z.B. 0.1 mm). Urn vor allem bei grober Verzahnung eine Verkantung des Abtaststiftes gegen die 
Schraglage der Verzahnung zu vermeiden, ist die Schwingfrequenz des Stiftes zugleich als Steuerincrement der 
motorischen Verschiebung der Verzahnung gegen den Abtaststift verwendet, wobei dies bevorzugt so vorge- 
nommen ist, daB zu jeder Abhebebewegung des Stiftes, die Verzahnung einen incrementalen Schritt bewegt ist, 
wobei neben der Verwendungsmdglichkeit eines Schrittmotors filr die Langenverschiebung des MaBstabes, 25 
bzw. des MaBstabsteiles. die Beendigung eines incrementalen Steuerschrittes des Antriebes beispielsweise 
wieder durch Berilhrungsmessung der Andruckkraf t (Ober Phasenlage) bestimmt sein kann. 

:In Fig. 18b ist auch dargestellt, wie durch Tiefenund/oder Form- und/oder Breitenkodierung der Verzahnung, 
absolute Langenpositionen zwecks Nullstellung und Endschalterfunktionen in den LangenmaBstab mit aufge- 
nommen werden konnen, wobei die absolut kodierten Langenpositionen dann auch zur Eichkalibrierung fur das 30 
BerQhrungserkennungsabstandsmeBsystem zur Einstellung der Schwingungsamplitude des Stiftes, verwendet 
sein konnen. 

In Fig. 21a ist die Anwendung eines solchen LangenmeBsystems an einer Leitspindel (LW) einer Support- 
schlittenfuhrung gezeigt, wobei der Abtaststift (LH-Stift) in einer Nut der Spindel (RIFFEL-NUTX eine Riffe- 
lung abtastet. Diese Riffelung ist durch- Walzen vor dem Harten der Welle erzeugt Weiters ist durch die beiden 35 
seitlichen FederfUhrungen der Leitwelle (BFL-960L bzw. BFR-960R) gewahrleistet, daB in Verbindung mit zu 
Abschnitt 10.0 bevorzugter Steuerung, der Supportschlitten stets nach reproduzierbaren Verhaltnissen verkan- 
tet ist. Anstelle oder zusatzlich zu diesen Federkraften kann auch die Durchbiegung der Leitspindel als Schwing- 
f ederung zwischen den beidseitig laufenden Antriebswellen (SPW) verwendet sein. Weiters ist der LangenmaB- 
stab (Riffel-NUT) zu entsprechend (symmetrischen) Andruckskraf ten der SupportfQhrung durch Lernen geeicht, 40 
wobei die gewOnschte Aufteilung der seitlichen Andruckskrafte untereinander, ebenfalls durch Lernzuordnung 
oder Programmkonstanten, unveranderlich oder langenabhangig, bestimmt ist Die Lernzuordnung erfolgt dann 
an einer demontierbaren LangenvergleichsmeBeinrichtung. 

Ein weiteres vergleichbares Anwendungsbeispiel ist zu Fig. 30 veranschaulicht, wo das Vakuumrohr (2S) eines 
Bestttckungsautomaten durch zwei synchron laufende Kurbelscheiben (KUBR) nach Kurbelwellenprinzip verti- 45 
kal bewegt ist Jede Kurbelscheibe weist an ihrer Zylindermantelflache eine gewalzene Randelung (Riffel) auf 
und wird jeweils aber bevorzugten vibrierenden Abtaststift (LM Stift) als WegmaB der Vakuumrohrbewegung 
abgetastet. Wie bei der vorherigen Anwendung sind beide Kurbelscheiben in zueinander definierter Verkan- 
tungskraft gesteuert, die durch das erfindungsgemaBe Verfahren, d. h. Vibrieren lassen des Antriebes gemessen 
ist. Dadurch kann das Lagerspiel (in Scheibe jeweils eingepreBtes Walz- oder Kugellager KGL) relativ groBge- 50 
halten werden. 

In weiterer besonders bevorzugter AusfUhrung erfolgt die Abtastung der gegeneinander verspannten und 
radial schwingenden Kurbelscheiben, ebenfalls uber den Abtaststift des LangenmeBsystemes, wodurch 1 oder 2 
weitere Schwingungssensoren eingespart sind. Hierbei ist das Gegentaktsignal zum Schwingenlassen der gegen- 
einander verspannten Kurbelwellenantriebe (MOT1 , MOT2) ebenfalls zur Schwingfrequenz der beiden Abtasts- 55 
tifte (LM-Stift)der Kurbelscheiben (oben, unten) synchron (1:1 oder ein vielfaches Frequenzverhahnis), wobei 
dann die Amplitudeneinstellung der Abtaststifte nicht uber ihre Grenzfrequenz sondern uber die Intensitat ihrer 
Erregung vorgenommen ist. Aus der Differenz- der Abtastwerte der beiden LangenmeBsysteme ergibt sich dann 
die Verkantungsanzeige der beiden Kurbelscheibenantriebe, zusatzlich zu ihrem Absolutwert, der die Verdre- 
hung, bzw. Verschiebung der Scheiben und somit vertikale Verschiebung des Vakuumrohres anzeigt. Vorzugs- 60 
weise sind die beiden Kurbelscheiben zunachst aus einem Stuck hergestellt, gebohrt, gewalzt und dann erst 
abgestochen und gehartet, wodurch bei gut justierter Obereinstimmung der Langenmessysteme durch die 
Synchronitat des LangenmaBstabes der beiden Kurbelscheiben, auch die unmittelbare Phasenlage der Schwin- 
gung als VerkantungsmaB hergenommen sein kann. Weiters ftlhrt das Rohr durch die Vibrationen eine senkrech- 
te Schwingung zum Zwecke der Bauteileertastung durch, wie zu Fig. 1 bereits beschrieben worden ist Diese 65 
Schwingung kann dann zugleich die Schwingung fur die Verkantungsmessung mit Regelung der Antriebe 
(MOT1, MOT2) sein oder auch die HOHkurvenschwingung einer Modulation, wie zu Fig. 17b in vorangehendem 
Absatz beschrieben ist 
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In Fig. 30 ist aus KostengrOnden die Variante gewahlt, daB der Kurbelscheibenantrieb im wesentlichen durch 
einen grdBeren Motor erfolgt, wahrend der Motor der zweiten Scheibe nur die Verspannung der Scheiben 
untereinander sowie die Einkopplung der bevorzugten Schwingung vornimmt. Als Alternative kann dann auch 
noch eine Stromauskopplung an den Antrieben zur Schwingungsabtastung vorgesehen sein, oder auch Mikrofo- 

5 ne an der Kurbellagerung des Vakuumrohres, eta 

In Fig. 31 ist das bevorzugte LangenmeBsystem (LM Stift) zur Winkelabtastung der Verdrehung einer iiber 
das Vakuumrohr (2S) geschobenen Drehhiilse verwendet, wobei das stirnseitige untere Ende der Drehhulse 
dann eine um die Achse des Vakuumrohres verdrehbare Ansaugfiache (ASVA) bildet Obwohl nur ein Motor zur 
Verdrehung des Rohres verwendet ist, ist auch far diese Verdrehung eine Vibration bevorzugt, jedoch ist diese in 

to Drehbewegung der Ansaugfiache des Rohres vorgenommene Vibration in ihrer Frequenz unterschiedlich zur in 
vertikaler Richtung des Rohres vorgenommenen Vibration gewahlt, so daB das im Vakuumrohr befindliche 
Mikrofon (vgL M in Fig. 1) zusatzlich zur Anschlagsberiihrung des mit dem Vakuumsauger aufgenommenen 
Bauteiles (IC), auch noch eine weitere Bertthrung dieses Bauteites mit einem Dritteil, z. Bsp. einer Justiervorrich- 
tung des Bauteiles (VBLX-L, VBLX-R), durch auftretendes AnschlagsgerSusch bei entsprechender Frequenzfil- 

15 terung des Anschlaggerausches zuordnen kann. Wie nachfolgend noch gezeigt wird, ist das fur bevorzugten 
Bestuckungsautomaten verwendete Justierwerkzeug ebenfalls nach erfindungsgemaBen Verfahren in Vibration 
versetzt, was wiederum in unterschiedlicher Frequenz zu den fur die Positionierung von Vakuumrohr und 
Verdrehung seiner Ansaugfiache, verwendeten Vibrationsschwingungen, erfolgt. Diese weitere Frequenz kann 
dann wiederum Filter gemaB von den Frequenzen der weiteren Antriebe separiert werden. 

20 FQr die Ablaufsteuerung der Maschine betreff. Erkennung der Vorgange an einem von der Vakuumrohran- 
saugflache angesaugten Bauteil, stehen also folgende vom Schwingungsaufnehmer des Vakuumrohres (z. Bsp. 
Mikrofon) abgetastete Zuordnungssignale zur VerfOgung: 

1. an welchen Antrieb eine Beeinflussung der erzeugten Erregerschwingung akustisch und/oder rein er- 
25 schiitterungsmaBig jeweils auf tritt, 

2. und weiters zu welchen Zeitpunkten sowie zu welchen durch betreffenden Antrieben jeweils vorgenom- 
menen Bewegungen eine Beeinflussung der erzeugten Erreger Schwingung akustisch und/oder rein er- 
schutterungsmaBig jeweils auftritt, 

3. wobei vorangehend erlauterte Kriterien fflr die Schwingungsauswertung benutzt sind (vgL auch die zu 
30 Punkt 1 22 erfolgte weitere Zusammenstellung besonderer Merkmale der Erfindung). 

Daher sind fur das beschriebene Ausftthrungsbeispiel, an dem durch die Ansaugfiache des Vakuumsaugers 
jeweils gegriffenen BauteU, Beruhrungsvorgange in folgenden Koordinatenrichtungen erkennbar sowie positio- 
nierbar: 

35 Waagrecht, X, Y, mit Justierwerkzeug (und/oder zusatzlichen Koordinatenvorschub zwischen Vakuumrohr und 
Platinenauflage), 

Senkrecht, Z, uber Ansaugfiachenpositionierung des Vakuumrohres, 
Rotation der Ansaugfiache des Vakuumrohres. 
An dem Beispiel nach Fig. 31, soil noch gezeigt werden, daB die Synchronisation von LangenmaBstab und 
40 Vibrationsschwingung des Abtaststiftes, zum Zwecke einer Verkantungsvermeidung, bzw. Verringerung seiner 
Abnutzung, auch in umgekehrter Richtung, durch die Vibrationsschwingung des LangenmaBstabes vorgenom- 
men sein kann. 

Zu unmittelbar nach jedem Maximum oder Minimum der Schwingung des LangenmaBstabes in eine Schwin- 
gungsrichtung, bei der der Abstand zwischen Abtaststift und Mulden des LangenmaBstabes von zunehmend 
45 wieder auf abnehmend sich andert, erfolgt die Beaufschlagung des MaBstabes durch den Stift, weshalb nach 
Anschwingen der Anordnung, diese Abtastung unter Einbeziehung der eingangs erlauterten Anderungsfunktion 
so vorgenommen ist, daB der Stift auch bei schnellster Bewegung des LangenmaBstabes sich nicht verkantet 
Eine alternative hierbei ist, die Amplitudenanderung der Schwingung durch die Schwingfrequenz einzustellen, 
wobei die Frequenzvariation durch geringe Walztiefe des LangenmaBstabes und geeigneter Wahl der Frequenz 
50 z. B. so gering gehalten ist, daB sie ohne Frequenzdurchstimmung eines betreffenden Filters unmittelbar uber 
feste Bandbreite zur weiteren Verwendung einer Beruhrungsfunktion mit verwendet sein kann. 

Eine weitere Variante als Alternative zur Kodierung des LangenmaBstabes durch ausschlieBliche Formge- 
bung, ist die Kodierung durch unterschiedliche Bedampfungsmaterialien (DPF1 . . . .DPF3 . . . .DPFnX wie in 
Fig. 20 veranschaulicht, wobei in alternativer Auswertung, beispielsweise der unterschiedliche Oberwellenanteil 
55 des erzeugten Schwingungsgerausches die Kodierstellen anzeigt 

Verwendung findet diese Variante beispielsweise in einer bevorzugten Ausfuhrung eines ebenfalls nach 
erfindungsgemaBen Verfahren arbeitenden Leiterplattenaufnahme-, Einspann- und, Positioniersystems, zum 
Zwecke der exakten justierung nach durch Leiterbahnen vorgenommene Muster (vgl. dazu die durch Leiterbah- 
nen hergestellte Kodierung DFP1 . . . DFPn in Koordinatenrichtungen X und Y in Ebene der eingespannten 
6o Leiterplatte LP in Fig. 34a)i Es ist leicht einzusehen, daB das erfindungsgemaBe Abtastsystem ein evtL vergleich- 
bares optisches Abtastsystem um Zenerpotenzen in Aufldsung, Zuveriassigkeit und Preisgiinstigkeit Qbertrifft 

Zu diesem Zweck kann die Abtastung der Leiterplatte als Erganzungsalternative zu beschriebenen Varianten 
unmittelbar durch die Resonanzfrequenz des Schwingsystems erfolgen, die sich abhangig vom Abstand der 
Bahnen, bzw. Zwischenraume entsprechend andert, wobei diese Resonanz wieder durch relative Phasen- oder 
65 Amplitudenmessung der Schwingfrequenz in Relation zur Erzeugerfrequenz, gemessen ist 

FUr die Abtasteinrichtung durch den vibrierenden Stift sind folgende Ausf uhrungsvarianten bevorzugt: 

Fig. 19b zeigt die Verwendung eines Lautsprecherschwingsystemes mit einer Membrane, an der im Schwing- 
zentrum, oder unmittelbar an die Tauchspule ohne Membrane, betreffender Abtaststift an einem Ende befestigt 
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ist und am anderen Ende aus einer zentrischen FOhrung herausragt, wobei das herausragende Ende die Abta- 
stung der Kodierstellen vomimmt 

Fig. 19 zeigt die Verwendung einer Schalenkernspule (SKL) mit Luftspalt (dL) des Kerngehauses (SK) in 
folgendem weiteren bevorzugtem Aufbau: Im zentrischen Loch des Schalenkerns ist der Abtaststift (STIFT) 
verschiebbar eingesteckt und weist an seinem Ende oder ganzlich ein permeables Kernteil auf (MSAN), das im 5 
Luftspalt der Schalenkernspule, z. B. gegen eine Federkraft (Feder) oder auch Schwerkraft des Stiftes, schwingt 
Am hinteren Ende des Schalenkernloches ist eine Mikrofonkapsel (M) vorgesehen, die in das Loch des Schalen- 
kernes hineinhorcht (AN)l Da die ganze Anordnung eingekapselt ist und auBerdem die Mikrofonspannung im 
verwendeten Signalprozessor noch auf die Schwingfrequenz des Stiftes gefiltert sein kann, ist die Einwirkung 
von Storgerauschen praktisch ausgeschlossen. 10 

Weitere Alternativen sind: Den Stift so anzuordnen, daB er uber eine grdBere Verschiebelange in den Kern 
(gegen eine Feder oder Schwerkraft des Stiftes) elektromagnetisch angezogen ist wobei dann zusatzlich oder 
anstelle zur Regelung der Schwingungsamplitude, die Einstellung des Spitzenabstandes des Stiftes von der 
Abtastflache des LangenmaBstabes, bzw. einer Verzahnung, durch Gleichspannungsanteil der Spule oder einer 
weiteren mit dem verschobenen Kern ebenfalls in Verbindung stehenden Spule, erzeugt ist. 15 

Fig. 18a zeigt die Schwingungshullkurve (3) des Abtaststiftes zu einer Grundwellenschwingung (1 ), die sich aus 
den zwischen den Regelvorgangen der Schwingungshullkurve ergebenden Attack-Phasen (2) des Stiftes ergibt. 
Der dargestellte Signalverlauf entspricht dem SpezialfalU bei dem als RegelgroBe gerade noch das Einsetzen 
eines Attackgerausches, bzw. Beruhrungsgerausches der Stiftspitze eingestellt ist, wobei diese RegelgrdBe z. 
Bsp. auch verfahrgeschwindigkeitsabhangig nachgeregelt sein kann, d. h. je schneller gefahren wird, mit umso 20 
geringerer Aufschlagsintensitat ist der Stift beansprucht 

Die Materialwahl von Stift und MaBstab ist im Prinzip frei wahlbar. Da der Stift nach Abziehen des betref fen- 
den Support- oder Drehteils jedoch leicht ausgewechselt werden kann (z. B. Abziehen der Kurbelscheiben 
KUBR von Mitnehmerachse in Fig. 30, nach Entfernung entspr. Splints), ist der Stift, oder zumindest die 
Stiftspitze mit geringerer HSrte versehen, als die auf dem Leitteil eines linearen oder radialen Supports unmittel- 25 
bar aufgewalzte und gehartete Langenskala. 

; Fur die weitere Ausgestaltung der Langenscala sind dann noch die Varianten der Verwendung mehrerer 
entsprechend versetzter Abtaststifte zur Abtastung des gleichen MaBstabes, oder zur Abtastung paralleler 
sowie versetzter MaBstabe vorgesehen (vgL Fig. 18c). 

Da die erfindungsgemaBe Langenabtastung, die Abtastung der Langenscala eigentlich durch Abstandsmes- 30 
sung vomimmt, ist dieser derart erzielte technische Ef fekt insbesondere fur Kodierung von Gegenstanden, z. B. 
an Full behal tern in Verbindung mit eingangs erlautertem Datenbank gestiitztem Beschickungsverfahren, be- 
nutzt 

Genauso wie fur die Langenabtastung die Eindringtiefe des Stiftes zusatzlich zur bloBen einfachen incremen- 
talen Strich kodierung des MaBstabes noch quantisiert werden kann, und somit die Schrage der MaBstabsmarkie- 35 
rung eine weitere Langenaufldsung ergibt, ist eine durch das erfindungsgemaBe Verfahren erzeugte Erweite- 
rung der Gewichte, fur die bevorzugte Gegenstandskodieranwendung ebenfalls als weitere bevorzugte Ausge- 
staltungsvariante vorgesehen: 

So kann, bei Verwendung von beispielsweise 10 Kodierspuren, z. B. eine jede Kodierspur im Abstand von 
0.2 mm quantisiert sein. Das ergibt bei einer L2mm Spur 6 Quantisierungen. Dadurch wird ein n = 10 bit Code 40 
von 1024 Moglichkeiten auf: 10 ♦ 4 • 512 Moglichkeiten — 20.000 Moglichkeiten erweitert (nach uberschlagiger 
Rechnung), wenn das Verfahren wie folgt angewendet ist: 

Die Kodierung zur Unterscheidung eines Gegenstandes von alien weiteren Gegenstanden erfolgt durch 
folgende Zuordnung: 

45 

a) der Kode besteht aus dem quantisierten Wert einer Analog- Spur und dem binar kodierten Wert aus der 
Gewichtssumme aller weiteren Spuren, welche in eine bestimmte Zahlrichtung gezahlt sind, wobei die 
Analogspur dann in Zahlrichtung einfach Qbersprungen ist, und entsprechend Kodierzuordnung eine jede 
der vorhandenen 10 Kodierspuren sein kann, 

b) der Wertebereich von Analogspur und binar gewichteten Spuren, ist durch die Quantisierung (z. B. 0.2mm 50 
und Umm fur binar und dazwischen fur analog) separiert, wodurch die Analog- Spur durch die Bewertung 
identifizierbar ist, 

c) zur Erhdhung der Rendundanz mit Fehlerpriifung, sowie der Kodiermenge, ist diejenige Spur, die die 
Analog-Kodierung betrifft, jeweils durch weitere binare Kodierung angezeigt, z. B. durch die ersten 4 
Spuren, wodurch die weiteren 6 Spuren eine Quantisierung von 6 Wertzuordnungen (bezogen auf das 55 
vorliegende Beispiel) aufweisen dtirfen. 

Ein praktisches Ausfuhrungsbeispie! zeigt Fig. 35a am Beispiel des zu Abschnitt 9.0 beschriebenen Aufstellun- 
tersatzes fur die kodierten Bauteileentnahmebehalter (Schale BEE). 

Der Bauteileentnahmebehalter weist an seiner Bodenflache durch Automat ausgedrehte konzentrische Kreis- eo 
rillen auf (2exp0m . . . 2exp4m), weiters optional noch ein Zentriersenkung in der Mitte (Zentrierung). Dazu 
passend sind an der Aufstellflache des Behalters eine Zentrierspitze in der Mitte und Abtastspitzen langs der 
konzentrischen Kreisrillen mit jeweils einem Schwingungserzeuger und Schwingungsabtaster (SK, vgL Fig. 19), 
in entsprechenden Winkeln zur besseren Platzeinsparung versetzt, angeordnet. Hierbei ist das Abtastsystem des 
aufieren Ringes in optionaler Ausfuhrung des Gerates dreifach (je 120 grd verteilt) bestuckt (AM 1, AM2, AM3), 65 
um zusatzlich zur Kodeabtastung (SKI . . . SK4) durch Vergleichsmessung noch feststellen zu kdnnen, ob das 
GefaB tatsachlich eindeutig waagrecht auf der Rastflache aufgestellt ist Eine weitere bevorzugte Ausfuhrungs- 
alternative ist, die Zentrierspitze vibrieren zu lassen und/oder das Auflagezentrum um die Zentrierspitze durch 
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in die Stellflache weiterhin eingelassenen Antrieb rotieren zu lassen, wobei zu einzelnen Winkelstellungen 
erhaltenen MeBergebnisse verglichen sind. Dadurch laBt sich einerseits eine hdhere Zuverlassigkeit, andererseits 
eine habere AufldBung der Tief enmessung an den Rillen erreichen. 

Die bevorzugte AusfQhrung eignet sich vor allem auch fur groBere Behalter, z. B. fur Trafos, Spulen, eta, 

5 wobei dann die zu Fig. 12b ausgefQhrte Version unter Verwendung eines Zahltrichters entfallen kann. Far diese 
Variante ist dann daneben, oder ersatzwetse zum Zahltrichtergerat, lediglich eine Stellflache nach Fig. 35a 
vorgesehen, die dann uber eine RS232 Schnittstelle verbunden ist und nur dann einen Zugang zum Beschik- 
kungsfach des BestOckungstisches zulaBt (z. B. Qber die SchlieBklappe des Tisches), wenn betreffender Entnah- 
mebehalter mit der Kodierung des Beschickungsprogrammes des BestOckungstisches Qbereinstimmt, wodurch 

io unmittelbare Beschickungsfehler des BestQckungstisches vermieden sind. Die zentrale Zentrierung der Behalter 
durch Stift und/oder durch nach innen abgestufte zentrische Kreise, ermdglicht die Zentrierung von Behaltern 
unterschiedlicher Durchmesser, so daB auf die umstandlichere Methode der Verwendung mehrerer Stellflachen 
zu unterschiedlich groBen Behaltern verzichtet werden kann (vgl. auch Fig. 43 plus a, b). 

Sowohl fiir die Anwendung als LangenmeBsystem, wie auch als Kodiersystem von Gegenstanden, ist noch die 

ts bevorzugte Ausgestaltungsvariante getroffen, absolute Kodierungen durch das relative Verhaltnis zweier Ko- 
diermarken vorzunehmen, wie am Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 18b(unten) deutlich herausgestellt ist: 

Hier ist als Kodierwert nicht die unmittelbare Eindringtiefe des Vibrationsstiftes an nur einer Marke, sondern 
die Differenz der Eindringtiefen zweier solcher benachbarter Marken (Kodierung = Tiefenkalibirierung 1 — 
Tiefenkalibirierung 2) maBgebend, wodurch die Kodierung weitgehend unabhangig vom absoluten Abstand der 

20 Abstastspitze des STIFTes zur Verzahnungsflache, bzw. Oberflachenrauhigkeitsflache, des LangenmaBstabes 
ist 

Definiert man dann eine derart vorgenommene Differenzkodierung benachbarter Marken so, daB beide 
Marken eine weitere, einen bestimmten Schwellwert Qberschreitende Differenz zu weiteren Langenmarken 
aufweisen, und sieht man fur die Erkennung, bzw. weiteren Quantisierung des tncrementalen MaBstabes, dann 

25 eine Lernfunktion vor, bei der selbsttatig, die an absoluten Marken erkannten Abstandsanderungen der Abtast- 
spitze als Eichkorrektur fur die Erkennung weiterer Langenmarken mit einbezogen sind, dann ist der mit 
vorliegender Erfindung zu erzielende technische Effekt in hdchster Perfektion erreicht, daB an relativ ungenauen 
mechanischen Systemen, eine Langenerfassung mit hdchster Prazision durch weitere Anwendung des bevorzug- 
ten Verfahrens mit Herstellung definierter Verspannungskrafte einer Langenpositionierung erreicht ist Der 

30 Lernvorgang erfolgt dann mit Hilfe eines demontierbaren PrazisionlangenmeBsystems, wobei die bestehende 
Signalprozessoranordnung zugleich die Stutzpunktlinearisierung vornimmt Fur die Ablage der Stutzpunkte 
eignen sich wegen der hohen Speicherdichte, besonders kostengunstige FLASH-EPROMs, weshalb diese Tech- 
nologic bei der Anwendung der Erfindung besonders bevorzugt ist 

35 1 1.1 weitere AbstandsmeBanwendung und Gerauschdammungsanwendung 

AbschlieBend soil noch ein Ausfuhrungsbeispiel zur Verbesserung der Eigenschaften eines Druckers, in 
vorliegendem Beispiel Nadeldruckers, beschrieben werden: 

Hierbei erfolgt die Ansteuerung der Nadel ebenfalls durch das erfindungsgemaBe Verfahren, wobei im 
40 Gegensatz zum Stand der Technik, nicht wie Qblich lediglich ein StromstoB in betreffende Nadelspule geknallt 
wird, sondern diesem StromstoB, bzw. entsprechender Nadelbewegung, wiederum eine Vibrationsschwingung 
hoherer Frequenz uberlagert ist (im um-Bereich). 

Dadurch erhalt man folgende bevorzugte Eigenschaften und technische Effekte mit folgenden weiteren 
OptimierungsmSglichkeiten: 

45 

a) erstens kann durch Messung der Phasenlage der mechanischen Schwingung gegenuber der Erzeuger- 
schwingung, bzw. gegebenenfalls auch durch Messung der Amplitudenbedampfung dieser Schwingung, 
beim Anschlag der Nadeln (vgL vorangehend beschriebenes Beispiel der Sttickgutzahlung), deren An- 
schlagsdruck auf dem Papier gemessen werden und somit automatisch elektronisch auf einen vorgegebenen 

50 Sollwert nachgeregelt werden. Hierbei erfolgt die Auskopplung der mechanischen Schwingung beispiels- 

weise Uber das akustische Attackgerausch durch im Nadeldruckkopf eingebautes Mikrofon, welches der 
Aufschlagsteile des Papieres zugewendet ist, bzw. diese abhorcht, und dann die Mikrofonspannung durch 
analoges oder digitales Filter auf die erzeugte Einspeiseschwingfrequenz, mit der die NadelstromstdBe 
uberlagert sind, gefiltert ist, und/oder es erfolgt die Auskopplung der Nadelschwingung zusatzlich oder 

55 alternativ Qber induktive Auskopplung an den elektromagnetisch bewegten Nadeln selbst; 

b) ist die den NadelstromstoBen Qberlagerte Frequenz quarzstabilisiert, dann kann zusatzlich aus der 
erfindungsgemaBen Auswertung der erzeugten Nadelschwingung auch noch die Betatigungszeit der Na- 
deln, bzw. Verzogerungszeit zwischen elektrischem Ansteuersignai einer Nadel und einem jeweils erhalte- 
nen Punkt, berechnet werden. Mit diesen derart gewonnen Zeitincrementen kann wiederum die Vorschub- 

60 zeit nach tatsachlich erzeugtem Punkteraster linearisiert werden, 

c) bedingt durch die Eingravierung der Nadelpunkte im jeweils bedruckten Papier, kann durch die erfin- 
dungsgemaBe Auswertung der erzeugten Nadelschwingung (vgl LangenmeBsystem), die Obereinstimmung 
von an gleiche Papierstellen wiederholt vorgenommener Bedruckung festgestellt werden, z. B. wenn durch 
Auswechseln von Farbbandern und entsprechendem Dberdrucken ein echter Mehrfarbendruck hergestellt 

65 werden soil In Verbindung mit dem erfindungsgemaBen Prinzip der Andruckkraftmessung fQr die An- 

schlagregelung der Nadeln, erhalt man dadurch einen Vierfarbendruck, der mit dem von Tonerfarbkopie- 
rern nicht nur vergleichbar ist, sondern als echte Konkurrenz dazu viel, viel billiger ist 

d) weiters kann das erfindungsgemaBe Verfahren dazu noch hergenommen werden, um eine wesentliche 
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Gerauschreduzierung an einem solchen Drucker zu erreichen: 

dl) zu diesem Zweck sind aufeinanderfoigend betiitigte Nadeln, jeweils mit einer Phasenlage zueinander 
angesteuert, die erstens einer Zeit entspricht, die sich aus ganzzahligen Vielfachen der Periodendauer, bzw. 
in vorliegendem Beispiel besser Halbperiodendauer, der den Nadeln Qberlagerten Vibrationsschwingung 
ergibt, 5 
62) die Phasenlage aufeinanderfoigend betatigter Nadeln ist weiterhin so eingestellt, daB die akustischen 
Attackgerausche geradzahlig sowie ungeradzahlig betatigter Nadeln, in ihrer Phasenlage sich kompensie- 
rea Da zwischen den einzelnen Nadelaufschlagen entsprechende Pausen auftreten, ist dies uber das 
unmittelbare Attackgerausch kaum moglich, jedoch Qber die mit hdherer Frequenz eingespeiste Schwin- 
gung derart, daB sich eine Art Modulation eines Ringmodulators ergibt, in dessen Frequenzspektrum die io 
unmittelbare Anschlagsfrequenz der Nadeln ( « Zeichenfrequenz) fehlt, dafur sind die entsprechend urn die 
im oberen Hdrbereich liegende Tragerfrequenz hochgesetzten Seitenbander, in die das Nadelgerausch 
verlagert ist, akustisch horbar, jedoch mit wesentlich vertraglicherem GerauschpegeL 

Es ist evident, daB beschriebenes Beispiel zur Gerauschreduzierung auch an weiteren Maschinen und Geraten 15 
zur Anwendung kommen kann. Daher ist als weitere Ausfuhrungsvariante bevorzugt. daB bevorzugtes Auswert- 
verfahren durch einen Qber Signalprozessor digital nachgebildeten Ringmodulator/Demodulator. zur Ausfuh- 
rung gelangt 

1 1 2 Laserlicht als Bertihrungsmaterie 20 

Wie universell das erfindungsgemaBe Verfahren ist, zeigt das nachfolgend beschriebene Applikationsbeispiel 
an einer materialabtragenden Lasermaschine, z. B. an einem Laserbeschrif ter oder einem Laserscalpell: 

Hierbei ist bereits Stand der Technik, an Lasern deren Leistungsabstrahlung zu modulieren. FQr vorliegende 
Erfindung entspricht dies der bevorzugten Einpragung einer mechanischen Schwingung in ein bewegtes An- 25 
schlagsteil, wobei der Aufprallvorgang des Anschlagsteiles, der Absorptionsenergie des Laserstrahles entspricht 
Trifft nun der Laserstrahl auf ein absorbierendes Material, dann ergibt sich bei der Materialabtragung ein 
Anschlagsgerausch (Attack-Gerausch), dies ist durchaus vergleichbar mit dem Anschlagsgerausch eines mecha- 
nischen Anschlages. 

Durch die Modulation der abgestrahlten Laserenergie mit moglichst hoher Frequenz und einer akustischen 30 
Abtastung mit nachgeschalteter DurchlaBfilterung des Signals auf diese Frequenz, also mit einer Verfahrensan- 
wendung nach Anspruch 1, ist durch Messung der Phasenlage zwischen akustisch erhaltener gefilterter Fre- 
quenz und der Erregerschwingung, nach welcher die Modulation der Laserleistung vorgenommen ist, ein 
RilckschluB Qber die Anschlagsenergie des Laserstrahles bei der Materialabtragung mdglich. Weiters kann im 
Prinzip naturlich auch eine amplitudencharakteristische Auswertung anstelle einer Phasenauswertung vorge- 35 
nommen sein. Genauso kann anstelle eines Mikrofones die Schwingung direkt am bearbeitenden Material mit 
: jedem dazu passenden Schwingungsaufnehmer abgegriffen sein. 

Anwendungen hierfGr sind: die Regelung der Laserleistung an Material abtragenden Maschinen, weiters an 
Medizinlasern, dito SchutzmaBnahmen zur Kontrolle der Laserleistung an Medizinlasern. Bei der Anwendung 
an Laserbeschriftern gibt das bevorzugte Verfahren auch darQber eine MeBgrdBe ab, ob bei einer Dauerstrich- 40 
beschriftung der vorgenommene Graviervorgang homogen ist, z. B. wichtig fOr Kunststoff zur Erkennung einer 
Materialaufweichung durch Hitzestau, so daB durch eingreifende Regelung der Laserleistung der Beschrif tungs- 
vorgang weiter perfektioniert werden kann. 

1 2.0 Anwendung an Position iersystemen, insbesondere numerisch vorgenommenen Positionierungen 45 

Wie in Abschnitt 10.0, zu Fig. 17 und Fig. 17a beschrieben, ist fQr numerische Positionierungen das bevorzugte 
Verfahren erfindungsgemaB so weitergebildet, daB durch alternierendes, incrementales Betreiben zweter ein 
gemeinsames Verbindungssttick linear antreibender Antriebe, das Verbindungsstuck mit mdglichst geringer 
Verkantung bewegt ist, bzw. durch entsprechend schlangenartige Schwingungsbewegung bewegt ist, wobei 50 
anstelle des schrittweisen alternierenden Betriebes eines Antriebspaares, auch eine stetige Variation der Auftei- 
lung ihrer Antriebsmomente zur verfahrensgemaBen Schwingungserzeugung durchgefQhrt sein kann. 

Hierbei stehen die beiden Alternativen zur Wahl, daB die zur Messung der Verkantungsandruckskrafte 
gewahlte Schwingung gleich der schlangenartigen Fortbewegungsschwingung ist (z. B. im u-m-Bereich), oder daB 
die zur Messung der Verkantungsandruckskrafte gewahlte Schwingung noch eine hdhere Frequenz ist, als die 55 
schlangenartige Fortbewegungsschwingung des zu zwei Fuhrungsseiten angetriebenen VerbindungsstUckes. 

Fur erlautertes Beispiel zu Fig. 21a, Fig. 21b, Fig. 21c, ist das gemeinsame Verbindungsstuck ein Support- 
schlitten, der durch zwei gegenlaufige Linearspindeln, die Gewinde^ oder Spiralnutspindeln sein kdnnen,- SPW 
(linksX bzw. SPW (rechts). linear bewegt ist. Die Gegenlaufigkeit der Spindeln bewirkt einerseits eine Verspan- 
nung gegeneinander, andererseits die schlupffreie Obertragung der uber die Antriebe eingespeisten Schwingung 60 
(in Richtung FR, FL Fig. 21a). Durch die bevorzugte verfahrensgemaBe Ansteuerung bewegt sich dann das 
Supportteil wie eine Schlange blitzschnell langs der beiden Triebspindeln und mit hochster Prazision. Eine hohe 
Verfahrgeschwindikeit wird dann durch die Verwendung von Spiralnutspindeln hoher Steigung unterstutzt Das 
erfindungsgemaBe Prinzip kompensiert hierbei den Nachteil solcher Spindeln. daB sie wenig prazise sind und 
wenn prazise, dann hohe Reibungskrafte wegen der enormen Steigung der Transportnut zu Qberwinden haben. 65 
Vorzugsweise ist fur den beschriebenen Supportschlitten noch eine Leitwelle (LW) in der Mine der gegelaufigen 
Antriebswellen vorgesehen, die weniger den Zweck einer mechanischen Fuhrungsfunktion, sondern viel mehr 
den Zweck einer sensorischen Langenmessung erfullt. Zu diesem Zweck ist die Leitspindel locker in der Buchse 
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des Supportschlittens gefiihrt, und mit von beiden Seiten vorhandenen Nutfedern (BFL. BFR) mittenstabilisiert 

Urn diese Mittenstabilisierung schwingt der Supportschlitten dann in schrager oder senkrechter Richtung zu 
seiner Fortbewegungsrichtung auf der Leitwelle. 

Neben nachfolgend beschriebener Mikrofonabtastung kann die Mittenabtastung der Welle dann auch durch 
5 das bereits beschriebene AbstandsmeBverfahren erfolgert wobei dann z. B. gegenuberliegend von der Langen- 
maBstabsnut (RIFFEL-NUT) eine weitere Nut auf der Welle vorgesehen ist die in ihrer axialen Mittellinie eine 
parallel zur Mittellinie der Welle verlaufende Gravierlinie (Langsrille) aufweist auf die ein entsprechend weite- 
res Abtastsystem (Stift LM2)die Mittenabtastung der Welle auf dem dera Supportschlitten vornimmt wobei die 
Schwingfrequenz des Vibrierstiftes dann wiederum synchron zur incrementalen Fortbewegung des Support- 
10 schlittens sein kann. 

Als Alternative dazu sind eine Mikrofonanordnung fur die Schwingungsabtastung verwendet bei der ein oder 
mehrere Mikrofone z. B. im inneren der Welle stirnseitig angebracht sind, dito besteht auch die gleiche Mdglich- 
keit an den Spiralspindeln, wenn Hohlrohre verwendet sind Eine Alternative dazu zeigt Fig. 21d (oben): Hier ist 
der Mitnehmer der Welle mit einem Loch versehen, wobei am offenen Ende dieses Loches ein Mikrofon 

15 hineinhorcht um die zwischen NUT der Welle und Mitnehmer auftretenden Schwingungsgerausche abzutasten. 
Eine weitere unmittelbare Anwendung ist zu Fig. 21d (unten) dargestelk, bei der eine Aufzugplatte durch vier 
solcher Spindeln vertikal bewegt -ist und jeweils diagonal gegenuberliegende Spindeln -gegenlaufig rotieren, 
bzw. einen paarweisen Antrieb entsprechend erfindungsgemaBem Verfahren bilden (ATI mit AT3, bzw. AT4 mit 
AT2). Weiters ist dann noch ein Vergleich der Schwingungsbedampfung der Antriebspaare ATI, AT3 gegeniiber 

20 AT4, AT2 vorgenommen, so daB die beide Diagonalen der Platte zueinander ebenfalls verkantungsfrei bewegt 
sind, d h. die Platte ist plan angetrieben und wird sich schlangenartig in senkrechter Richtung langs der Spindeln 
innerhalb ihres Laufspiels bewegen, andererseits kann die Platte durch entsprechende Ansteuerung auch gewollt 
verkantet werden, wodurch die Selbsthemmung der Plat tenan trie be zur Vermeidung ihrer Verschiebung durch 
die von der Platte bewegte Last, erhoht ist. 

25 Eine weitere Alternative besonders bevorzugter MaBnahme, mit der sowohl eine Schwingungsauskopplung, 
als auch Schwingungseinkopplung, als auch Prazisonsnachftthrung sowie Stabilisierung von Spiralnutspindel 
betriebenen FUhrungsbuchsen, bzw. Supportschlitten erreicht wird, veranschaulicht Fig. 36: 

Hier ist das in der Spiralnut einer Spiralnutspindel bewegte und in der Regel als Mitnehmerzylinder ausgebil- 
dete Gleitteil (MN) nicht ruhend am Supportschlitten, bzw. in der Laufbuchse des Supportschlittens (Support), 

30 fixiert sonde rn bevorzugt rotierend angeordnet Weiters ist die Rotation des zylindrischen Mitnehmerteiles 
(MN) exzentrisch vorgenommen, (vgL EXmin und EXmax), so daB die Spiralnut durch die Rotation des Mitneh- 
mers in Schwingung versetzt ist (um Mittellinie). Mit dieser dermaBen eingekoppelten Schwingung kann natur- 
lich auch eine Schwingungsabtastung erfolgen, da die Phaseniage dieser Schwingung, dito — Amplitude durch 
eine gegebenenfalls vorhandene weitere Schwingung, die in bereits beschriebener Weise durch paarweise 

35 antriebsweise erzeugt ist, beinfluBt bzw. moduliert ist Die Abtastung der Schwingung erhalt man dann z. B. 
durch, Auskopplung des Motorstromes, der die Rotation des Mitnehmers antreibt Da die exzentrische Lage- 
rung des Mitnehmers im u.m-Bereich, bzw. noch darunter liegt, wobei der Mitnehmer dann ein speziell einge- 
schliffenes Prazisionsteil ist, und weiters durch bevorzugte Regelung die Verkantung zwischen den beiden 
Transportspindeln ein Minimum ist, reagiert diese Abtastung sehr sensibeL In weiterer bevorzugter Ausbildung 

40 ist die Phaseniage der exzentrischen Winkelverstellung der beiden Mitnehmer der zum paarweisen Antrieb 
verwendeten Triebspindeln, zueinander so gewahlt, daB sie auch gleich die schlangenartige Schwingungsbewe- 
gung des Supportschlittens ausfiihren konnen. Dieses Prinzip ist beliebig ausbaubar: So kennen z. B. in einer 
einzigen Spindelnut drei rotierende Mitnehmerantriebe (VM1, VM2, VM3) in gleichen Abstanden hintereinan- 
der, oder radial entsprechend langs der Nutspirale versetzt, den Supportschlitten stabilisieren. Durch gegenseiti- 

45 ge Phasenverschiebung der Excenterberuhrungswinkel mit der gemeinsamen Laufnut um je 120 grd, ergibt sich 
dann fur die erzeugte Schwingung eine Welligkeit, wie sie von gleichgerichteten Drehstromnetzen bekannt ist 
Weiters kann mit dieser Anordnung bei stillstehender Nut, bzw. Spiralspindel, noch eine Feinjustierbewegung im 
Bruchteil von u,m vorgenommen sein. 

Eine nach dem gleichen Prinzip funktionierende andere Ausbildung der Erfmdung zeigt Fig. 22: 

50 Bei dieser Anwendung ist ein Schieber, fur bevorzugte Anwendung speziell ein dunnes Schieberblech oder 
Schieberblattchen (vgl. VBLY-H) unter einem Auflagerahmen (vgL Auflagerahmen-Innen, bzw. -auBen) ver- 
schiebbar gefuhrt, wobei fur bevorzugtes Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 22 und Fig. 23 vier solcher verschiebba- 
ren Schieberblattchen (VBLY-H, VBLY-V, VBLX-L, VBLX-R) Ober kreuz (von hinten (H), vorne (V), rechts (R) 
und links (L)) Obereinander gelegt sind und an sich kreuzender Innenseite mit ihren stimseitigen Randem eine 

55 nach beiden Koordinatenrichtungen (X, V) justierbare Blendoffnung (XL, XR, YH, YV) bilden* die auf der 
Bodenplatte (TRP), auf der die Schieberblattchen aufliegen, durch ein entsprechendes Fenster, das die Schieber- 
blenden jeweils entsprechend ihrer Schiebestellung einengen oder ganz verschlieBen, gebildet ist Die seitliche 
FQhrung der Schieberblattchen ist Qber in der Bodenplatte (TRP) entsprechend verschiebbar (VS-Spiel IS, 
VS- Spiel QS) eingelassene Anschlage (VAT) hergestellt Die Verschiebbarkeit dieser Anschlagsrahmenteile 

60 (Leitblock-L, R, dito fiir vorderes und hinteres Schieberblattchen), erfolgt insbesondere in seitlicher Richtung 
gegen die Fuhrungsseite der Schieberblattchen, wobei an die Fuhrungsrahmenteile uber eine entsprechend 
leicht durchgebogene Blattfeder (BFR, BFL, dito fiir fur vordere und hintere Anschlagrahmenteile) die Vorspan- 
nung als Mittenzentrierung(FL, FR) der Schieberblattchen erzeugt ist (FR, FL, dito nach vorne und nach hinten). 
Diese durchgebogene Blattfeder. ist an ihrem auBeren Langsende dann jeweils an der Bodenplatte ((TRP) mit 

65 fixierten Rahmenteilen (FIX BLOCK)) eingespannt (-R, -L, dito fiir vorne und fiir hinten) und driickt an ihrem 
inneren Langsende jeweils gegen die Fiihrungsseiten (VAT) der Schieberblattchen. Der Schiebeantrieb der 
Schiebeblattchen erfolgt dann jeweils beidseits der in Schieberichtung verlaufenden Mittellinie vorhandenen 
Linearantriebe, Gewindespindel oder Spiralspindel. In Fig. 22 ist das Ausfuhrungsbeispiel gezeigt, bei dem 
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jeweils eine Gewindehtllse (GSH) an den Schiebeenden der Schieberblattchen verdrehungssicher befestigt ist 
und in die GewindehQlse jeweils entgegengesetzt gedrehte Gewindespindeln mit entgegengesetzt verlaufender 
Steigungsrichtung, die Gewindehulsen linear bewegen, dadurch ergeben sich zur Langsmittellinie (in SchlieB- 
richtung) symmetrische Verhaltnisse des Antrtebes, wobei die Schieber dann wie zu vorangehenden Beispielen 
beschrieben, wieder abwechselnd in incrementalen Schritten, oder in stetig abwechselnder Zu- und Abnahme 5 
der sich jeweils gegenuberliegenden Antriebsmomente der paarweisen Antriebe, schlangenartig sich fortbewe- 
gen, allerdings wiederum in u.m-Bereich, da die Andrucksmessung zu beiden Seiten der Blattfedern sehr sensibel 
reagiert (z. B. Prinzip nach Fig. 1 7 oder Fig. 1 7b). 

Die Auskopplung der mechanischen Schwingung erfolgt bei dieser Anordnung bevorzugt unmittelbar unter 
den Blattfedern (Fig. 22: Ml, M2; dito M3, M4 vorne und hinten bzw. M in Fig. 23 unter BF). Als Sensor kann 10 
dann z. B. ein Mikrofon verwendet sein, oder auch z. B. eine jeweils in die Bodenplatte eingelassene Zylinderspu- 
le, die umgeben von einem Kunststofftragerkdrper in genugendem Abstand von der Bodenlatte, in diese 
eingepaBt ist und uber die jeweilige stirnseitige Annaherung der schwingenden Blattfeder, eine Induktivitatsan- 
derung erfahrt, die wiederum-ttber eine entsprechende Sensorschaltung abgetastet ist; z. Bsp. durch Parallelre- 
sonanzoszillator, dessen Oszillatorfrequenzanderung direkt der Blattfedernschwingung proportional ist. Die 15 
Messung der Verkantung erfolgt dann durch Bezugnahme der Phasendifferenz zwischen den Blattfedernschwin- 
gungen und/oder deren Amplitudendifferenz, wobei diese Differenz unmittelbar das Verhaitnis der Antriebsmo- 
ment- der beidseitigen Antriebe der Schieberblattchen stetig, oder incremental alternierend, regelt 

Bevorzugte Verwendungen des bevorzugten Schiebers sind: 

20 

a) Justieraufgaben, insbesondere am gezeigten Beispiel eines Bauteilebestuckungsautomaten und einer 
Platten oder Platinenzufuhrungsvorrichtung, 

b) einstellbare Prazisionsblendenoffnungen fQr die Diaprojektion zur unmittelbaren Anwendung an Bestiik- 
kungstischen, als Ersatz einer Laserprojektion. 

25 

Justieraufgaben 

♦Fur genannte Justieraufgaben kann zusatzlich, oder als Alternative, zur mit dem im Vakuumsaugrohr vorhan- 
denen Mikrofon vorgenommenen Mikrofoneinkppplung des BerOhrungsschalies zwischen Stirnflachen der 
Justierblenden und betreffendem Bauteil, bzw. IC, eine Beruhrungsgerauscherkennung durch die Schwingungs- 30 
sensoren der Justierblenden selbst vorgenommen sein* z. B. nach Modulations/Demodulationsverfahren ent- 
sprechend Fig. 17 mit entsprechender Filterung des Modulationssignals, wie vorangehend bereits erlautert. 

Prazisionsbtendenoffnung fur Dia- Projektion 

35 

Erfullt zu vorliegender Anwendung die Aufgabe, an einem Bestuckungstisch eine Leiterplatte von unten her 
lichtstark anzuprojizieren und nach vorgegebener geometrischer Form, vorzugsweise Rechtecke, zu durch- 
leuchten. Dieses Verfahren ist nicht nur fiir Bestttckungszwecke interessant, sondern z. B. auch ftir Testzwecke, 
wenn eine Platine z. B. mit der Lotseite nach oben in einem- Halterahmen liegt und von unten her anprojiziert ist, 
so daB wegen der fehlenden freien IC-Locher, die Projektion durch die Epoxi-Schicht der Leiterplatte erfolgt, 40 
z. B. als Anzeigehilfe, an welchen Pinreihen ein Vakuum-Adaptersockel nach P 41 17 037.7 oder P 41 19 041.6 zu 
Testzwecken jeweils aufgesetzt werden soli. 

Neben der Mdglichkeit der Epi- Projektion einer LCD-Anzeige, die jedoch erstens lichtschwach ist und 
zweitens wegen der groBen Flache der LCD-Anzeige fOr Bestuckungstische eine zu umstandliche Bauform 
aufweisen, bietet sich die lichtstarke Diaprojektion mit moglichst starker ProjektionsvergroBerung uber kurze- 45 
ste Projektionslange an, um bei senkrechten Einbau den Tisch fuBfrei gestalten zu konnen (vgl. Fig. 29b im 
Vergleich Zu Fig. 29a). Eine derartige Projektion setzt jedoch ein mdglichst kleines Dia (damit Projektionslin- 
sendurchmesser nicht zu groB wird) in mdglichst nahen Abstand zur Projektionslinse mit PrazisionsschlieBdff- 
nungen hoher Hitzeresistenz voraus. Geht man z. B. von einer Diaflache von ca 36mm x 36mm aus, dann ist bei 
einer Projektion von 1 :10 (36cm x 36cm) ein Schlitz von 0,036mm mit 036 mm als Projektion zu sehen. 50 

Mit vorliegender Erfindung lassen sich SchlieBgenauigkeiten von 0,01mm ohne groBe Probleme billigst 
realisieren. Veranschaulicht ist dies in Fig. 26, Detail- Adjust-S. Hierbei sind jeweils sich gegenuberliegende 
Blendenteile in SchlieBrichtung zusammengefahren und stoBen sich an den auBeren Eckkanten jeweils an. Durch 
den bevorzugten Aufbau ist es mSglich, die Blenden stirnseitig etwas schrag anzufahren, so daB die rechte Ecke, 
als auch die linke Ecke gesondert schlieBen (vgl. Bfauh in Fig. 26, Detail), wodurch die AnstoBwerte ermittelt 55 
sind, bzw. schlieBen zwei gegenuberliegende Blenden dann plan uber ihre ganze Offnungsseite, wenn die 
Schwingungen beider Antriebspaare jeder Blendeseite zu beiden Schiebeseiten gleich bedampft sind, d. h. 
gieiche Schwingungsauslenkung aufweisen, bzw. minimale Schwingungsauslenkung zu beiden Seiten. Die beim 
SchlieBen einer Blende erhaltenen Antriebsparameter, liefern dann auch die Regelkorrektur fur die Antriebsmo- 
menteaufteilung beim Offnen der Blende, bzw. erfolgt eine Normierung durch Lernvorgabe. $0 

Fig. 27a veranschaulicht ein bevorzugtes Ausfuhrungsbeispiel, bei dem es einerseits mdglich ist, ein zu bestuk- 
kendes Bauteil durch Ausleuchten eines Rechteckes zu markieren (vgl. Abbildung 1C oder Transistor) und 
andererseits einen bestimmten Pin innerhalb des ausgeleuchteten Rechteckes andersfarbig aufleuchten zu 
lassen, zum Zwecke der besonderen Kennzeichnung (vgl. Schraffur von IC-pinl, bzw. Transistorfahne). Dies 
erfolgt so, daB innerhalb einer Justierblende mit Totalabblendung, d. h. z. B. Verwendung von Stahlblechblenden 55 
fur das justierbare Fenster, ein zusatzliches einstellbares Fenster vorgesehen ist, welches Farblichtfilterscheiben 
aufweist, die das durch das entsprechend gedffnete Stahlblechblendenfenster geworfene Licht entsprechend 
farblich begrenzen. Dadurch entsteht die in Fig. 27a dargestellte Kombination, wobei das farblich ungefilterte 
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Licht als WeiBlicht bezeichnet ist, und das gefilterte Licht als projiziertes Buntlicht In Fig. 27b sind die Stahl- 
blechblenden YH, YV, XL, und XR so weit gedffnet (jeweils Ober lange BL), daB das stark umrandete Offnungs- 
fenster (projiziertes Buntlicht) entsteht Ober dieses Fester sind dann noch die Fiherscheibenblenden geschoben 
(jeweils Oberlange FLT), so daB nur mehr an einer betreffende Ecke (z. B. links oben) die Filterscheiben eine 
5 entsprechende Offnung frei lassen, durch das das WeiBlicht der Projektionslampe dringt 

Fig. 28 zeigt dann noch einen Ausfuhrungsvorschlag zur Ausgestaltung der mehrfarbig einstellbaren Projek- 
tionsblende. Vorzugsweise sind die Antriebe jeweils gegenuberliegend angeordneter SchlieBblendenteile auf 
einer Seite der Tragerplatte (TRP, vgL auch Fig. 22) befestigt, wobei jeweils eine Vierergruppe mit uberkreuzten 
Blendenteilen auf der einen Seite und die zweite Vierergruppe mit Qberkreuzten Blendenteilen auf der anderen 

io Seite angeordnet ist Neben der einfacheren Mdglichkeit, die vier Stahlblendenteile auf der einen Seite und die 
vier Buntscheibenteile auf der anderen Seite vorzusehen, ist als weitere Alternative bevorzugt, die vier diinnen 
Stahlblechblendenteile (BL in Fig. 28) innenseitig und die vier Buntfarbenfilterscheiben auBen anzuordnen, wie 
zu Fig. 28 gezeigt ist. Dadurch ergibt sich far die BlendenBffnung der dOnnen Stahlbleche eine gute FQhrung der 
durch beschriebene Anwendung immer engeren Blendeoffnung der Buntfarbenfilterscheiben. Das Blendenfen- 

is ster, der dazwischen liegenden Montage-, bzw. Bodenplatte (TRP) weist dann eine entsprechende Durchgangs- 
offnung fur das Anbringen der Schiebeangriffs flachen (entspr. abgewinkelt) auf, wobei anschlieBend an die 
entstehende Blenden6ffnung (Offnung BL grdBer Offnung FLT) eine Begrenzerblende zur Abdeckung dieser 
Durchgangs6ffnung vorgesehen sein kann(POLlNS . . . Projektionslinse). 

Die beschriebene Blende benutzt fur beide Anwendungszecke Bestuckungstisch und Bestuckungsautomat, die 

20 gleichen wesentlichen Antriebs- und LangenmeBsysteme, kann besonders gunstig hergestellt werden und erfullt 
fur beide Applikationen einen hervorragenden Zweck. Als weiteren gemeinsamen Merkmale neben der An- 
triebsweise und Blattfedernkonstruktion ist noch das L&ngenmessystem zur Erf assung der Verschiebelangen der 
Blendenteile gleichermaBen zu verwenden: 

Im Detail ist dieses LangenmeBsystem zu Fig. 25 dargestellt, im Einbau in Fig. 22. 

25 Urn die beschriebene Stahlblendenkonstruktion des IC-Setzers auch unmittelbar for die BestQckungstischan- 
wendung verwenden zu konnen, ist noch folgende MaBnahme getroffen: auf der Antriebs- und Montageseite der 
(Stahiblech-)Blenden gegenuberliegenden Seite der Auflageplatte, ist eine identische Blendenschieberkonstruk- 
tion angeordnet, wobei die Blendenteile jedoch Fensterausstanzungen aufweisen, die zur Innenseite hin offen 
sind In diese Fensterausstanzungen (vgl. offene Rahmenseite) sind die Filterscheiben dann als Ftlmfolien (FLT) 

30 eingesetzt. 

13.0 zu vorangehender Beschreibung in den Zeichnungen erlauterte besondere Merkmale der Erfindung, bzw. 
Erganzungen zur vorangehenden Erlauterung; wobei jeweils gleiche Referenzbezeichnungen in mehreren 
Figuren fur jeweils vergleichbare Funktionen verwendet sind, deren Bezugnahme daher auch uber die Summe 
der Angaben zu diesen weiteren Figuren erfolgt. 
35 Fig. 1 veranschaulicht die BerQhrungserkennung (ASVA) eines Vakuumsaugers mit dem angesaugten Teil 
(KE). 

1G Robotereinspannung, 
ZL MikrofonanschluB, 
40 M Mikrofon, 

AN Aufnahmeflache des Mikrofons, 
V Vakuum, 

3A VakuumanschluBstutzen 
SAL VakuumanschluB 
45 2S Vakuumrohr 

ASVA Ansaugflache 
KE Plattchen 

VAT Beruhrungsflache des (vertikal in axialer Richtung des Vakuumrohres) vibrierenden Teiles Eichklotze fur 
Beruhrungsjustierung 

50 

Fig. 2 zeigt einen Schaltungsvorschlag zur Durchfuhrung des erfindungsgemaBen Verfahrens mit einer Si- 
gnalprozessorschaltung. 

M Mikrofon mit Vorverstarker mit Dynamikregler und gegebenenfalls mit analogem Vorf ilter, 
55 A/DA/D-Wandler 

Latch Speicherung des jeweiligen Abtastwertes der Schwingung 
DSP Signalprozessor 
D/A D/A-Wandler 
B Motortreiber 

6o M Motor des bewegten Teiles bzw. zur Einkopplung bevorzugter Vibrationsschwingung F Aliasing Filter 
C Komparator zur Nulldurchgangsabtastung 
BE Branch, wenn Nulldurchgang (Eingang des DSP) 

70 Sample-Leitung zur Abtasttakterzeugung von internem Timer des DSP erzeugt, in Anpassung zur Filterfre- 
quenz des digitalen Filterprogrammes im DSP. 

65 

Fig. 3 zeigt einen Vorschlag zur induktiv/elektromagnetischen Erschutterungsabtastung der bevorzugten 
Schwingung, z. B. aus einer Lautsprecherkonstruktion (TS1.TS2 mit BFE) hergestellt 
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TS1.TS2 Tauchspulen 

MKG Magnetisierbares Schwingteil an Aufhangfaden rait Befestigung MM, wobei MM . . . Rest des Membran- 

teiles bzw.derenTauschspulenaufhangung aus Lautsprecherkonstruktion, 

BFE Befestigung (entspr. Membrananhalterung) 

RG Einspannring 

1G, 2S. VAT, ICE siehe Fig. 1 

Fig. 4 veranschaulicht bevorzugte Phasenverschiebungserkennung zur Ableitung des Beruhrungserken- 
nungskriteriums als Alternative zu ebenfalls bevorzugter Amplitudenbewertung. 
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A Erregerschwingung . 

B Durch mechanische TiefpaB-Tragheit des Systemes entstandene (oder alternativ gleich als Sinusschwmgung 

eingespeiste) Erregerschwingung der mechanischen Schwingung, 

C ideal gedachte oder Nullpunkt abgetastete Schwingung an der MeBauskopplung der mechanischen Schwin- 
gung (z. B. KomparatorausgangX . w 
D phasenverschobene mechanische Schwingung mit PhasenmaB phi als Beruhrungsknterium bzw. Quahfizie- 
rungsmeBgrdBe. 

Fig. 5a veranschaulicht ein Anwendungsbeispiel fur Andruckskraftmessung und Ableitung von Nachsteue- 
rungsfunktionsparametern einer Maschine, weiters Einzwangsicherung. Dargestellt ist als AusfUhrungsbeispiel 20 
eine motorisch betatigte Mikrometerschraube. Hierbei ist der lineare MeBanschlag der Mikrometerschraube im 
Prinzip ebenfalls radial angetrieben, wie bei einer Standardmikrometerschraube, nur anstelle von Hand Qber 
eine durch linear verschobenen Mitnehmer angekoppelte motorische Verdrehung, dito Einspannspitzenverdre- 
hung in Fig. 5b. 

25 

99 fixer MeBanschlag 

101 Durch Spindeltrieb (z. B. Schrittmotor mit linearer Mitnehmerfuhrung der Spindel) linear betatigter weite- 
rer MeBanschlag, 

200 zwischen MeBanschlagen einzuspannendes MeB- oder Beruhrungsdritteil, 

100 Taste zur weiteren Ausldsung der Bewegung von 101 in Offnungsrichtung, 30 
1000 Langenanzeige entspr. Spindelverdrehung 

Piezo Alternative fQr Mikrofon M zur Schwingungsaufnahme 
vx lineare Schwingungsrichtung von 101, vgL auch Fig. 5b. 

Fig. 5b Andruckskraftmessung an einer Spitzeneinspannung einer Drehmaschine. 35 

311 eingespanntes Drehmaterial 
214Spannspitze 

Spindel Gewindebohrung mit Spindel (z. B. Schrittmotor mit linearer Mitnehmerfuhrung der Spindel) zur 
Verdrehung der Spannspitze mit entsprechend der Gewindesteigung sich andernden AnpreBdruck der Spann- 40 
spitz e, 

VR, vx Torrsionsschwingbewegung der Spannspitze, verbunden mit daraus zu erzeugender linearer Schwingbe- 
wegung vx (vgl auch Rg. 5a). 

Fig. 6, Fig. 8, Fig. 9: StiickgutdurchfiuBzahlanwendung. 45 
Fig. 6 

507 Zentriertrichter 

504 Prasselflache (z. B. zur Schalldammung Gummi beschichtet oder nicht schallgedammt, dafQr Mikrofonfilte- 

rung bzw. Dammung) 50 

752 Klebestelle der Prasselflache an Membrane; als Alternative kann die Membrane des Lautsprechersystemes 

unmittelbar als Prasselflache verwendet sein, 

502 Membrrane des umgerflsteten Lautsprechersystems 

790 AbstOtzung bzw. Membranbefestigung 

ISOLA Schwingungsisolation 55 
500a Magnetischer Kxeis des Lautsprechers mit: 
500c Dauermagnet 

500d Kern-Verbindungsstiick zu Tauchspule 500b 

852 Innenmembrane als Erweiterung zu Standartlautsprecher mit Zweck der AuBenschall gedammten (ISOLA) 
Schwingungsabtastung der Lautsprechermembranschwingung 60 
890 Spannring zur Einspannung der Innenmembrane 

752a Anflanschung der Innenmembrane mit Loch zur Durchfuhrung des Kern-Verbindungsstiickes 500d zur 
Tauchspule 

n zur Zahlung eingeworfenes StQckgut 

1 gerade aufprallendes Stuckgut (mit kinetischer Energie VAT). 65 
506 AuslaBteil des Zahltrichters 

508 AuslaBkuppelteil des Zahltrichters 
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Fig. 8 zeigt eine weitere Variante zu Fig. 6, ebenfalls mit Mikrofonauskopplung der Membranenschwingung 
(elektronisch gefiltert, z. B. durch DSP). 
507 mit Innenteil 505 des Zentriertrichters 
509 elektronische Bauteile als Stuckgut 
5 AN siehe Fig. 1 

MV Vorverstarker mit Verstarkungsregelung vor Eingang des A/D-Wandlers 
750 Papierkegelankopplung der Prasselflache an Membrane 
500b Tauchspule 

DVF Durchfuhrung der AnschlOsse 
io 700 Verbindung von Einwurftrichter- und AusIaBtrichterteil 

Fig. 9 zeigt eine weitere Variante zu Fig. 6, mit Auskopplung der der Membraneschwingung durch mit 
elektromagnetische Spule (SIC, SKL) abgetasteter Induktivitatsanderung der Spule (z. B. durch Parailelresonan- 
zoszillator mit Auswertung der Resonanzfrequenzanderung des Oszillators als ausgekoppelte Schwingung, 
15 unmittelbar durch den DSP f vgL auch Fig. 25). 

505 Zentriertrichter 
51 1 Einspannflache mit Fenster 
503 Einspannflache mit Fenster 
20 LP Lautsprecherschwingsystem mit: 

SK Schalenkernspule zur Schwingungsabtastung: 
MSAN Abtastschwingteil (vgl. auch Fig. 3, MKG) 

501 Verbindungsfaden zu Schwingkomponenten (z. B. Abtastschwingteil) an Membranmittenaufhangung LP 
befestigt 

25 500a, 600b Lautsprechertauchspulenschwingsystem 

Fig. 7 Auswertung nach Aufprallenergie fiir StuckgutdurchfluBzahlanwendung oder Druckerbeispiel usw. als 
Alternative zur Phasenauswertung VAT . . .-Bedampfungsstellen der Lautsprecherschwingamplitude durch 
Stuckgutaufprall, entspricht in etwa einer AM-Modulation mit in DSP vorgenommener Demodulation (nach 
30 Erzeugerschwingung als Trager). 

Fig. 10 Veranschaulichung bevorzugter Anderungsauswertung bzw. bevorzugtes Anderungsfeststellungsver- 
fahren, wobei: 

WERT- IN, zu Zeit tn jeweils eingelesener Wert des Abtastsystems der mechanischen Schwingung bzw. akkusti- 
35 schen Schwingung (bei Mikrofonverwendung). 

WERT > Schwelle, Wertevergleich, wenn Schwellwertuberschreitung erkannt, dann Ereignis erkannt und 
gegebenenfalls neues Setzen eines Schwellwertes (z. B. durch Rekursion), wobei Verhaltnis Wert/Schwel- 
le = Qualif izierung. 

^o Fig. 1 1 Verfahrensanwendung am Beispiel einer automatischen Dosiervorrichtung. 

INPUT Zentriertrichter fur Streuscheibe 
12.000 Streuscheibe zur Dosierung 

12.100 optionale Erhdhung des Streuscheibenrandes fur Hystereseerzeugung des Stuckgutausfalles (Zentrifu- 
45 galkraftschwelle) 

13.000 Trichterwand, welche die Dosierscheibe mit einem frei gelassenen Zwischenraum zum Abfallen des von 
der Scheibe abgeworfenen Stuckgutes umrandet und zu welcher die zu Fig. 6, 8, 9 beschriebene Zahltrichteran- 
ordnung (10.000) nachgestellt ist (mit Prasselflache 504). 
1 1.000 Drehmotor der Streuscheibe 
so 15.000 Verbindungsrutsche zu Schieberweiche 18.000, 20.000, wobei wahlweise das ausgefallene Stuckgut in den 
Fullbehalter (BEF) oder in den ROckgabebehalter (BER) gelenkt ist 

Drehscheibe mit Motor GL 50.0000 veranschaulicht bevorzugte Ausfiihrung der Schieberweiche als Dreh- 
schieber (vgl. Loch filr StUckgutdurchfall), Drehwinkelerfassung durch Schrittmotor, oder bevorzugt durch zu 
55 beiden Endstellungen des Schiebers jeweils vorhandene Anschlagsberuhrungsfeststeliung nach bevorzugtem 
erfindungsgemaBe, Verfahren, wobei dem Drehschieberantrieb eine entsprechende Torsionsschwingung zur 
Ausfiihrung bevorzugter Beruhrungsfunktion uberlagert ist. 

Fig. 12a, b Verfahrensanwendung zur Bestuckungstischbehaherbeschickung 

60 Activate-counter, bedeutet, Zahleraktivierung zu zugeordnetem Vorgang. 

1001 Zahltrichtereinwurf fur Vorsatz des Fullbehalters (BEF) 1002 Zahltrichtereinwurf fiir Vorsatz des Entnah- 
mebehalters(BEE) 

2001 (a, b) jeweils Verbindungsrutschen von SttickgutauslaS der Zahltrichter zu zugeordneten Behaltern, 
2002(a,b)Behalter 
65 KLF, KLE den Behaltern jeweils zugeordnete SchlieBklappen, 

von DSP Zahler-Lade und Taktansteuersignale, z. B. auch von PC Uber RS232 Schnittstellenvernetzung (vgl. 
Fig. 12b), wobei anstelle eines Zahlers auch nur dessen Anzeige am Betuckungstisch vorhanden sein kann (vgL 
Zahlanzeige mit RS232 Schnittstelle zu Datenbank in Fig. 12b). 
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BST BestQckungstisch mit KLF SchlieBkiappe der Entnahme/Beschickungsdffnung des Tisches (KLF-Schaltspu- 
le Ober RS232 gesteuert). 

Fig. 13a und Fig. 13b bevorzugter Linearantrieb Qber Riementrieb mit sensorischer BerQhrungsabtastung 
(vgl. auch Erlauterung zu Fig. 1 5 und Fig. 33a und Fig. 33b), weiters Fig. 43 plus, a, b, c, d, e. 5 
960 bzw. 960 (L, R) ilber motorisch angetriebene Rotten laufender Riementrieb (gewickelt oder UmlaufX 
Bevorzugt ist am Riemen (960) ein Mitnehmer MN angeordnet, der die Linearbewegung des Riemens auf ein 
linear anzutreibendes TriebstQck Qbertragt. 

Dieses TriebstQck ist in Fig. 1 3a eine Schiebeklappe zur Behalterverriegelung (z. B. KLE) nach vorzugsweisem 
verkantungsfreien beidseitigem Differenzantrieb, oder wie in Fig. 15 dargestellt, eine Hubstangenbetatigung io 
(HST, wobei Mitnehmernut (NT) dann an Hubstange ansteile an Schieberrand vorgesehen); oder in Fig. 33a, b 
ein Qber die Ltnge einer IC-Transportschiene verschiebbarer IC-Anschlag (MNU) oder weiters auch noch ein 
Durchschiebeanschlag der ICs (von hinten MNO in Fig. 33a); oder wie in Fig. 41b (MN -RANS) dargestellt, 
eine Alternative zur Gestangeverschiebung (Schiebewelle) einer mit Rastnippel (RANS) versehenen Leiterplat- 
tenf Qhrungs-, Anschlags- und Raausziehvorrich tung (vgl. Fig. 39). Weiters vgl. auch Fig. 43 plus, a, b, c d, e. 15 
962 Umlenkrolle des Riementrriebes mit VR Rotantionsschwing der bevorzugten MeBschwingung, welche der 
Verdrehung Qberlagert ist In alternativer Weiterbildung ist der Riemen elastisch, so daB bei Anwendung des 
erfindungsgemaBen Vibrantionsverfahrens, bei dem dann der Antriebsrolle des Riemens wahrend ihrer Dre- 
hung eine Torsionsschwingung Qberlagert ist, eine Federkraft an der Mitnehmerberiihrungss telle auftritt, Qber 
die dann eine Andruckskraftmessung durch Auswertung der Beeinflussung der Schwingungsparameter abgelei- 20 
tet sein kann. Als Alternative zur Mikrofonauskopplung ist dann beispielsweise die Umlenkrolle des Riemens mit 
einem Tachogenerator versehen, oder die Mikrofone sind direkt in die Mitnehmer eingebaut, oder die Riemen 
schwingen dann wie die Saiten eines Instrumentes und sind Qber Mikrofone abgehorcht 
ANSCHLAG nach erfind. Verfahren benutzte Endschalterfunktion des Riementriebes 

NTt,NT2, MNl,MN2optionale Verspannungzweier Mitnehmer an einem gemeinsamen Riementrieb. 25 
F optimale Druckfedereinspannung bevorzugten riemengetriebenen Mitnehmers in NUT, wenn Riemen z. B. 
nicht elastisch, oder Verhinderung des Rausrutschen (z. B. durch Einhaken etc.). 
1 

/Fig. 14 Beispiel fur Behalterkodierung durch ohmschen Widerstand (RCD) mit in Behalterboden (KFO) 
eingelassener Leiterplatte (KFL) und Qber Lautsprechermembrane (SWS), bzw. alternativen Vibrator erzeugten 30 
Kontaktierungsschwingung. Vgl. dazu vor allem Verbilligungs- und Vereinfachungsvorteil der Kodierung durch 
Anwendung des erfindungsgemaBen Verfahrens zu Ausfiihrungsbeispiel nach Fig* 35 bzw. zu Fig. 43 plus. 

Fig. 15 und Fig. 16 zeigen ein AusfQhrungsbeispiel fQr die VerschluBsteuerung der Zahltrichtereinwurfdff- 
nung. 

35 

DRN1P . . . (Detail DRKL in Fig. 15) . . . Drucknippel durch Federkraft (TORF) der Drehklappe (DRKL) an 
Hubstangen (HST) gedruckt, dient dem Offnen und SchlieBen der Klappen durch vertikale Betatigung der 
Hubstangen. Diese ist wiederum in bevorzugter AusfQhrung durch fQr jede Hubstange vorgesehene Mitnehmer- 
nut bewirkt, in die ein Riementrieb nach Fig. 13a, 13b mit einem Mitnehmer eingreift, wobei Hubweg Qber 
Bedampfung der bevorzugten Schwingung durch Federkraft der Drehklappen grob gemessen und SchlieBbewe- 40 
gung fein justiert, wie nachfolgend (weiter unten) noch beschrieben. Riemen sind Qber Kleinstgleichstrommoto- 
ren angetrieben, wobei verfahrensgemaBe MeBschwingung dem eigentlichen Antriebsstrom der Motoren wie- 
der Qberlagert ist 

Formteil 505 mit 505a (DurchlaB) und 505b . . . bildet den Zebtriertrichter zur Zentrierung des Stuckgutes auf der 
Prasselflache. 45 
EZ .. . ist ein Zentriertrichtervorsatz, der vor der VerschlieB6ffnung, also Qber den Klappdeckeln (DRKL) des 
StQckguteinwurfes vorgesetzt ist, mit dem Zweck, daB auch bei geschlossenem Einwurf, StQckgut im Trichter 
noch Platz findet (vgL auch Schnitt A-B in Fig. 15, EZ abgenommen bzw. geschnitten). 

In Zusammenhang mit beschriebenen Kodierleser zur Indentifizierung des auf einer Kodierlesestellflache bei 
der Beschickung des Bestuckungstisches aufgestellten Entnahmebehalters (BEE, Fig. 12b), ist noch eine Inven- 50 
turbetriebsweise vorgesehen, die folgendermaBen die VerschlieBeinrichtung des dem Entnahmebehalter (BEE, 
Fig. 12b)zugeordneten Zahltrichtereinwurfes steuert (vgl. 1002, Fig. 12b): 

ist kein GefaB auf der Stellflache des Zahltrichters (BEE entfernt), dann ist der Zahltrichtereinwurf (DRiCL 
Fig. 15) stets geschlossen, wobei bei geschlossenen Klappen (DRKL) des Einwurfes, die zur Steuerung der 
SchlieBfunktion unter den Klappen jeweils eingelassenen Mikrofone (Ml ... M4) das Einwurfgerausch des 55 
Stuckgutes registrieren und einen Vorbereitungsstatus der Ablaufsteuerung erzeugen, die das Hinstellen eines 
FullgefaBes (BEE) zur Aufnahme des vom ZahltrichterauslaB (Qber eine Rutsche) ausgeschiitteten Stuckgutes 
erwartet, ist dies registriert, dann wird nach einer Zeitspanne, zu der die Leseeinrichtung der Stellflache des 
Behalters (vgl. Vibrationsstifte nach Fig. 35a) einen ruhend aufgestellten Behalter durch standig periodisches 
Lesen registriert, die Einwurfoffnung (DRKL) des Zentriertrichters durch schnelles Hochfahren der Andrucks- 60 
tifte spontan geoffnet, so daB das StQckgut Qber die Prasselflache gezahlt in das AufstellgefaB fallen kann. Diese 
bevorzugte Betriebsweise ermdglicht eine schnelle Inventur der betreffenden Stuckgutbehalter, z. B. elektro- 
nischher Bauteile, da die einzelnen Becher nur in den Trichter eingeschuttet werden und die Zuordnung zur 
gezahlten Stuckzahl (z. B. elektronischer Bauteile) automatisch an die angeschlossene Datenbank erfolgt 
Die unter den Klappen (DRKL) eingelassenen Mikrofone dienen dann auch der VerschluBsteuerung, bei der 65 
Feinjustierung, wobei dann durch das bevorzugt abgetastete Vibrationsgerausch der SchlieBklappen, die Klap- 
pen der Reihe nach Fuge an Fuge (vgL Schrage B in Detail closed aus Fig. 15, Schnitt A-B) schlieBen. 
505 Einfulltrichterschrage, an die SchlieBklappen (DRKL) versenkbar eingelassen sind (vgL Fig. 16), 
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Ml ...M4 Abtastmikrofone 

506Gehauseseitenwand - AuslaBtrichterseitenwand des StQckgutes 

Fig. 17 und Fig. 17b, siehe vorangehende Beschreibung, PhasenmeBsignale fur bevorzugte paarweise An- 
5 steuerung eines Antriebs- bzw. Verschiebestuckes, 

ESt, ES2 im Gegentaktverfahren den bei den Antrieben eines Antriebspaares jeweils uberlagerte Erreger- 
schwingung, 

RES resultierende Erregerschwingung (ideell gedacht) 

DS1, DS2 tatsachliche mechanische Schwingung aus resultierender Schwingung, wobei die Phasenlage von DS1 
to oder DS2 zur Erregerschwingung die Verkantung eines durch paarweisen Antriebe gemeinsam angetriebenen 
VerschiebestOckes anzeigt, sowie das Vorzeichen der Phasenlage die Zuordnung, welcher der beiden Antriebe 
gegenuber dem anderen forciert, bzw. geschwacht werden soil anzeigt, und weiters aus Wert (Betrag) der Phase 
die Intension der RegelgrdBe abgeleitet ist Eine alternative Variante dazu, ist die Verwendung unterschiedlicher 
Frequenzen fur die jeweilige Einspeisung der MeBschwingung in die Antriebe mit entsprechender Separierung 
is der Frequenzen bei der Auswertung durch elektronische FiltermitteL Eine weitere Variante dazu veranschau- 
lichtFig. 17b. 

Zu Fig. 17b Urn eine weitere Beruhrungsinformation abzuleiten, kann die Gegentakteinspeisung der Erreger- 
schwingung noch mit einer Modulation (z. B. AM) uberlagert sein, wobei diese AM dann demoduliert und das 
Zeichensignal ebenfalls nach Betrag und/oder Phase ais Beruhrungsfunktion ausgewertet ist, erf orderlichen falls 
20 unter weiterer Benutzung genannter FiltermitteL 

Fig. 18a bis Fig. 20. siehe vorangehende Beschreibung, betrifft Langenmessung. 
Fig. 18a siehe vorangehende Beschreibung 
Fig. 18b siehe vorangehende Beschreibung, weiters veranschaulicht Fig. 18b unten, bevorzugte Kodierung des 
LangenmaBstabes durch die jeweilige Differenz von Tiefenkalibrierungen (Reliefgebung) des LangenmaBstabes, 
25 wobei dies hintereinander sequentiell. oder auch parallel (z. B. Verwendung einer weiteren NUT mit eigenen 
Abtaststift als weitere LangenmaBstabsabtastung in Leitwelle zu Fig. 21a) erfolgen kann. 

Fig. 18c zeigt versetzte Langenabtastung, wobei dies auch durch nur versetzte Abtastsysteme (Stifte) am 
gleichen MaBstabsrelief erfolgen kann oder durch entsprechend versetzte MaBstabskodierungen. 

Fig. 19 zeigt das AusfGhrungsbeispiel eines Abtaststiftes bevorzugter Langenabtastung oder Abstandsmes- 
30 sung. 

SK Schalenkernspule, dL Luftspalt, ST! FT Vibrationsstift MSAN magnetisierbarer Teil des Vibrationsstiftes, 
SKL Schalenkernspule, Einkapsetung des Schalenkernes und Versenkung in Supportteil, Welle mit Markierun- 
gen als Materialreliefsenkung, 

Fig. 20 veranschaulicht die Langenmarkierung durch Veranderung der Anschlagscharakteristik Ober Material- 
35 einlage (DPF1 . . . DFNn), vgl. dazu Anwendung einer Leiterplattenvermessung nach Fig. 54a, in jeweils beide 
Koordinateneinrichtungen. 

Fig. 21a bis Fig. 21c siehe vorangehende Beschreibung, betrifft Langenmessung, betrifft Vermeidung der 
Verkantung an Mehrfachantrieben etc. 
1SOLA . . . AuBenschallisoIation, 
40 NT1 a, NT2a Nut der Triebwellen (SP W rechts bzw. links), 
KGL Kugellager, 

MOT1 . MOT2 Antriebe der Triebwellen 

LW Leitwelle mit Riffelnut fur Langenmarkierung in Fortbewegungsrichtung (quer, mit LM-Stift) des Support- 
schlittens, weiters mit weiterer Nut mit optionaler Langsmittelrille zur Abtastung des jeweiligen Schraglaufes 

45 (Verkantung) des Supporschlittens, wobei hierbei eine Summenbewertung der Schragschwingung des Support- 
teiles gegen die durch den Aufsetzstift des zugehorigen LangenmeBsystems der Langsmittelrille (LM2) Qber die 
Langsmittelrille jeweils erfolgende Verkantung erfolgen kann und die Langsmittelrille auch aus mehreren 
parallelen in engem Abstand zueinander vorgenommenen Langsrillen bestehen kann. Der Vibrationsstift dieser 
die Verkantungskraft des Schlittens messenden Anordnung ist dann synchron zur seitlichen Schwingung des 

so Supportschlittens gesteuert, daB der Stift eine Beeinflussung in seiner Schwingung durch die Schwingung des 
Supportschlittens erfahrt. 

Fig. 21 d oben: zusatzlich zur Variante der Schwingungssignalabtastung (s. vorangehende Beschreibung) ist 
noch die Zufahrung der Interfacebeschaltung der bevorzugten Abhormikrofone dargestellt (vgl. auch Fig. 30) 
IF Interface in Platte (z. B. an Unterseite (vgl. Platte 21d unten)) eingelassen, Strom und Signalzufuhrung uber 

55 voneinander isolierte Antriebswellen (ATI . . . AT4) der Platte (vgL auch Fig. 21d untenX 

V Anpassungsverstarker der Mikrofone fQr (A/D-Wandlung) zur Einspeisung in serielles Interface, vgL auch 
Fig. 30. Die Versorgungsspannung des Interfaces bzw. gegebenenfalls noch weiterer auf der Platte sich befiindli- 
cher Antriebe, ist entweder uber ein jeweils paar voneinander isolierter Antriebswellen von der Zufuhrung der 
seriellen Steuersignale getrennt, oder durch Versorgungsspannungszufuhrung uber die Datenleitung gemein- 

60 sam vorgenommen. 
Fig. 22 und Fig. 23 

Fig. 22 Anwendung zur Vermeidung der Verkantung an Mehrfachantrieben am Beispiel eines Prazisionsschie- 
bers mit zusatziicher Mogiichkeit der sensorischen Berahrungserkennung seiner Schiebestirnflachen (Beispiel 
fur Mehrfachanwendung der Erfindung am gleichen Teil). 
65 N, S, anziehende Magnetisierung der Blendenteile, 

XL, YH, XR,(YV) in Koordinatenrichtung verschiebbare Biendendffnung. 

Ml, M2 unter Blattfedern BFR, BFL liegende Mikrofone oder auch Sensorspulen zur Abtastung der Schwingung 
der Blattfedern (Hub dL), wobei Mikrofone durch Sensorspulen, deren Induktivitat durch die Blattfedernschwin- 
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gung beeinfluBt ist, ersetzt sein kdnnen, oder auch durch Auswertung der Kapazitatsanderung zwischen Blattfe- 
der und Abtastsensor (AN). 

Fig. 23: veranschaulicht weiter Beispiel einer Justierblende nach Fig. 22, insbesondere als Justierblende eines 
UniversalbestOckungsautomaten fur Standard-ICs, und SMD-Bauteile und in weiterer optimaJer AusfUhrung fur 
diskrete Bauteileformen aller Art 5 
BF Blattfedern 

LM LangenmeBsystemeder Blattfedern 

MOT paarweise Linearabtriebe zur Verschiebung der Blenden 

Auflagerahmen innen und auBen drucken Verschiebeteile der Blende an Auflageplatte (TRP). FIX1 . . . FIX4 sind 
optionale, einstellbare mechanische Zentrierungen der Blende. io 
GSP ... Gewindespindel mit Anschlag (Beruhrungsabschaltung) und Gewindehttlse GSH zum Antrieb des 
Einspannteiles ESP der Blende (vgl. VBL verstiftet mit SPIC). Weiter ist optional zusatzlich zu der sich aus 
jeweils entgegengesetzten Drehrichtungen der Gewindespindeln an der Einspannstelle (ESP in Fig. 22) der 
Schiebeteile ergebenden Drehmomentkompensation sowie Verdrehungssicherung (L, R), noch eine Schienen 
geftihrte Verdrehungssicherung vorgesehen, wie auch zu Beispiel nach Fig. 34b verwendet, wobei eine Auflage- 15 
schiene (Auflage in Fig. 34b) gegen die Verdrehung der Hulse arretierende Anschlage VS(U.O) vorgesehen ist. 
VBL(X, X, V, H) seitliches bzw. vorderes und hinteres Blendenteil (ttber kreuz). 

fC fiber Vakuumsauger angesaugtes Bauteil, durch Blendendffnung in jede beliebige Lage justierbar, untersttitzt 
durch Verdrehbarkeit der Ansaugeflache des Vakuumsaugers (Fig. 31). Weitere Varianten sind: Zusatzlich oder 
als Alternative zum Vakuumsauger eine Greifpinzette, nach erfindungsgemaBem Verfahren robotergesteuert 20 
mitzuverwenden, zur Justierung beliebiger Bauteileformen, wobei eine Bildverarbeitung diesen Vorgang noch 
unterstutzen kann. Weiters kann die Blendendffnung auch in senkrechter Richtung oder schrager Richtung zur 
Justierung/Vermessung eines Bauteiles alternativ oder in zusatzlicher Anordnung verwendet sein. Diese Greif- 
pinzette ist dann beispielsweise unmittelbar am Vakuumsaugrohr montiert und weist symmetrisch zur Rohrach- 
se ihre Pinzettengreifzangen auf, die motorisch in der H6he verstellbar. als auch in ihrer Greifwirkung motorisch 25 
gesteuert sind. 

Fig. 24a und Fig. 24b zeigen Ausfiihrungsbeispiele zu Ausgestaltungsvarianten der Justiereigenschaften fur 
die Ansaugeflache des Vakuumsaugers, 

Hierbei weist die Ansaugflache des Vakuumsaugers ASVA einen Kantenansatz (Quaderansatz) als Einrastung 
zu, durch den Vakuumsaugdruck oder magnetisch (optional) fixiert gehaltenen Zwischensockeln auf. Bei magne- 30 
tisch fixierten Sockeln dient beschriebene Justierblende dann als Abzugsvorrichtung. 

HL mit Membrane versehenes Loch, damit Schail durchdringt und kein Luftdurchzug, damit das Vakuumrohr 
den Zwischensockel ansaugen kann; bei optionaler Fixierung des Zwischensockels uber Magnetfeld kann dieses 
Loch als weitere Durchzugsoffnung dem Vakuum das Ansaugen von den Zwischensockeln entsprechend ange- 
paBten Gehauseformen ermoglichen (z. B. seitlich abgewinkelt, oder halbrund mit Gummidichtung der Ansaug- 35 
flache, etc), in Verbindung mit genannter Greifpinsette. 

Fig. 24b zeigt die Schragstellung eines Justiersockels (N/SX der zweigeteiit ist und durch Magnetfeld zusam- 
mengehalten ist und weiters eine Rastung aufweist aus der er beim Justieren heraus unter Benutzung der 
Justierblende schrag gestellt werden kann. Diese Schragstellung ist dann wieder durch Gerauscherkennung 
abgetastet und dient dem anschlieBenden Aufsuchen einer Lochreihe mit anschlieBendem Widereinrasten, 40 
wodurch die Locher eine Platine vermessen sind. 

Eine Variante dazu zeigt die OPTION, bei der nur eine einzige Suchspitze das Abtastverfahren gemaB Fig. 20 
(Absuchen nach Materialanschlag) ausfQhrt, wodurch eine Leiterplatte vor der BestUckung sehr genau vermes- 
sen werden kann. Es ist evident, daB bei exakter Obereinstimmung zu einem Loch, der Anschlag, passend zum 
Lochdurchmesser, keinerlei wesentlichen Widerstand, bzw. Gerausch, wahrend seiner senkrechten Vibration 45 
mehr erzeugt, da er innerhalb des Loches dann vibriert 

Fig. 25 LangenmeBsystem zu Beispiel nach Fig. 22, Fig. 23. 
LMa, LMb . . . zwei hintereinander in Fluchtlinie der Kernoffnung angeordnete Zylinderluftspulen weisen jeweils 
gemeinsam in ihre Mitte eintauchende Kerne (KMa, KMb) auf, (KMa, KMb) genannte Kerne sind durch 
mechanische Verbindung gemeinsam in die Spulen jeweils eingeschoben, 50 
VBST nicht magnetisches und elektrisch nicht leitendes Verbindungsstuck der Kerne, 

MWNK Befestigungswinkel der Kernanordnung zur Befestigung an verschobene Blendenteile, wobei Spulen an 
FUhrungder Blendenteile ortsfest angeordnet, vgl. Fig. 22 (an Leitblocken fixiert> 

ROSZ1 und ROSZ2 werten zusammen die jeweiligen Induktivitaten der Spule als Parallelresonanzoszillator, in 
den die Spulen jeweils frequenzbestimmend geschaltet sind, aus. Zweck: die Kerne tauchen so versetzt in die 55 
Spulenzentren ein, daB der LangenmeBbereich uber beide Spulen erweitert ist Weiters: durch groBes Bewe- 
gungsspiel der Kerne in ihren Spulenzentren, wird das erfindungsgemaBe Bewegungsverfahren der Blenden 
nicht behindert, weiters: die Langenwerte der erfindungsgemaB bewegten Blendenteile sind zu jeweiligen 
Induktivitatsverstimmungen, bzw. Frequenzen der Paralleloszillatoren durch Lernzuordnung bei in beschriebe- 
ner Weise in minimaler Verkantung, bzw. bester SchlieBung der Blenden (vgl Fig. 26, B-fauIt) eingeeicht. 60 

Fig. 26 bis Fig. 29c Ausfiihrungsbeispiele fur Anwendung einer sensorisch abgeglichenen und hitzebetandtgen 
Prazisionsjustierblende nach Fig. 22 zur Diaprcjektion an einem Bestilckstisch. 

p fault SchlieBwinkelfehler zwischen den dargestellten Blendea ausgemessen durch das erfindungsgemaBe 
Verfahren, 

LP Leiterplatte in Bestuckungsrahmen BSTRM eingespannt, 65 
Glasplatte . . . Schutzplatte, 
POL1NS Projektionslinse 
PLMP Projektionslampe 
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Spiegel, Lichtverdopplung 
Kondensor, Lichthomogenisator 

VBL ansteile eines Dias vorgesetzte Schiebeblende mit LangenmeBsystem LM 
SBES Distanzklarsichtscheibe 
5 CaseGehause 

Lufter ist optional in Obereinstimmung mit der Regelung der Projektionslampe so eingestellt, daB sich bei 
jeweils geschlossener Blende gleiche Langenwerte der Blende ergeben bzw. gegebenenfalls ein Temperatursen- 
sor auf der Blende konstante Temperatur anzeigt 

Fig. 27a: Veranschaulicht das Projektionsbild der Leiterplatte, wenn von unten her Qber eine mit Filterscheiben 
io erganzte bzw. einer weiteren justierblende projiziert wird (das mit Farbfilterscheiben weiters gefilterte Bunt- 
licht scheint durch die Bauteilelocher, das nur unmittelbar durch das Durchgangsfilter durchgelassene und von 
der Filterblende nicht begrenzte Projektionslicht nur an den vor der Buntlichtblende frei gehaltenen Stelle (pin 1 
= WeiBlicht). 

Das Licht der Projektionslampe kan in seiner grundsatzlichen Farbe noch vorgefiltert sein (vgL Rotorblende 
is uber Schrittmotor angetrieben in Fig. 26) mit unterschiedlichen Filteroffnungen (Loch — unmittelbarer Durch- 
laB, FLTG = Vorfilterung mit Filterscheibe). 

Fig. 27b: veranschaulicht das Zusammenwirken von DurchlaBblendenteile (BL(. .)) und Farbfilterblendenteilen 
(FLT) mit zugehdrigen Spindeln GSP und Verschiebelangen zu dem sich im Blendenfenster ergebenden BeispieL 
Fig. 28: veranschaulicht eine Ausfuhrungsvariante, bei der Metallblendenteile der Durchgangslichtblende (BL) 

20 innenseitig der immer enger zusammengeschobenen Farbfilterblendenteile (FLT) angeordnet sind. 

Fig. 29a zeigt in Gegeniiberstellung zu Fig. 29b, die Verkurzung des Projektionsweges, die sich durch den 
Einsatz der hitzebestandigen Projektionsblende fur die Projektion ergibt wobei in beiden Anwendungsalterna- 
tiven der Projektionsteil zusammen mit dem Bestiickungsrahmen zu einer in ihrem Neigungswinkel der Benut- 
zerperson verstellbaren Einheit zusammengefaBt sind (Handrad, selbsthemmend, z. B. am Seitenrand des Ti- 

25 sches montiert und uber abgesenkte Welle der Drehlagerung der Einheit zugefuhrt, z. B. ahnliche Verstellung 
wie bei Autositzhandrad verstellung). VgL Tiefsetzer fur Schwenkachse der Einheit zur besseren Anpassung an 
die Bauform des BestUckungstisches. 

Als Bestackungsrahmen ist dann z. B. die sensorisch automatische RahmenfQhrung nach Fig. 34a oder 34b 

bevorzugt. ~ 

30 Fig. 29c zeigt eine Draufsicht auf den Bestuckungstisch mit Leiterplatte LP, und mit Schachtoffnung zum 
Einsetzen des durch Handrad schwenkbaren Teiles. 

Eine weitere Alternative zur Erzielung eines moglichst kurzen Projektionsabstandes wSre eine Projektionsum- 
lenkung vorzusehen, so wie dies bei Fotokopierern in umgekehrter Richtung der Fall ist Diese Variante ist 
jedochTeile aufwendiger. 

35 Fig. 30 veranschaulicht die Anwendung des erfindungsgemaBen Verfahrens in einer Mehrfachanwendung fQr 
Prazisionspositionierung eines Vakuumsaugerrohrres an einem Bestuckungsautomaten (vgl. auch Fig. I und 
Fig. 32) oder auch Aufnahme von Leiterplatten eines Plattenstaplers zum Belegen eines Fdrderbandes nach 
Fig. 39. 

KUBR (oben, unten) ubereinander in Fluchtlinie der Drehpunkte (Welle) angeordnete ICurbelscheiben, welche 
40 als gemeinsame Kurbelstange bevorzugtes Vakuumrohr in senkrechter Verschiebehohe antreiben, die zwangs- 
bedingte waagrechte Verschiebung ist dann durch den Linearantrieb des Supportschlittens, an dem die Anord- 
nung montiert ist, jeweils ausgeglichen, da die projizierte Drehrichtung der Scheiben parallel zum Linearantrieb 
ausgerichtet ist. 

Das bevorzugte LangenmeBsystem (LM) tastet dann, wie zu Fig. 31 im vorangehenden Beschreibungsteil 
45 beschrieben, die Hublange des Vakuumrohres radial an den Scheiben ab. 
Weitere Besonderheiten sind: 

Kl, K2, Anschluflkontakte der voneinander isolierten Antriebe (MOT1, MOT2), deren Steuer- und Versorgungs- 
spannungszufQhrung uber dezentrale Schnittstelleneinheiten vorgenommen ist, z. B. Uber voneinander isolierte 
Nutzufuhrung der zugleich als Kontaktfeder verwendeten Zentrierfeder (vgL K\\ vgL auch Variante ttber 

50 galvanisch getrennte Triebwellen oder Leitwellen (Fig. 21 d) zur Versorgungsspannungs- oder Signalzufiihrung. 
Die Schnittstelleneinheiten sind dann z. B. als galvanisch voneinander getrennte Modulo-2 Halbduplex Sende- 
Empfangseinrichtungen, deren Datensignal dann auf der Generatorseite leistungsgebuffert ist und von den 
Empfangseinrichtungen zugleich als Versorgungsspannungssignal benutzt ist, ausgebiidet. 
Weiters sind noch die bevorzugte Langenabtastung (LM-Stift mit Mikrofon M, vgL Beschreibung) vorgesehen. 

55 wobei die Vibrationsbewegung der Scheiben in Verdrehungsrichtung, die Langenabtastung uber das bevorzugte 
Anderungsverfahren weiter prazisiert 

Fig. 31 veranschaulicht die Verdrehbarkeit der Ansaugflache des Vakuumrohres: 
uber das Saugrohr (2S) ist eine Drehhiilse geschoben, die auf einem als Riemenscheibe ausgebildeten Triebrad 
aufgepaBt ist, die wiederum zwischen zwei stirnseitigen Anschlagen rutschsicher am Vakuumsaugrohr montiert 

eo ist und von einem am Saugrohr angeflanschten (vgL Einspannung) Motor riemengetrieben ist DrehhQlse und 
Triebrad sind durch eine MontagehiilsenpreBverbindung miteinander verbunden, die PreBteile der HUlse kon- 
nen zur leichten Herstellung der Solldruckverbindung gefachert sein. Weiters ist auf dem Triebrad noch an 
deren ZylinderflSche bevorzugte LangenmeBsystemskala aufgewalzt (RandelX die mit bevorzugtem Langen- 
meBsystem (LM Stift) abgetastet ist, wodurch die Winkelabtastung der DrehhQlse erfolgt. Das untere Ende der 

65 Drehhiilse geht in die Ansaugflache (ASVA) des Vakuumsaugrohres plan uber, wodurch die Ansaugflache des 
Vakuumrohres, uber die Stirnf lache der Drehhiilse motorisch gesteuert, verdrehbar gemacht ist 
Dichtring . . . dichtet rotierende Drehhiilse gegen Vakuumrohr an der Ansaugstelle ab. 

Weiters ist dargestellt, daB die bevorzugten Justierblenden (VBLX-L.R) im Prinzip an jeder Bauhohe eines ICs 



28 



# 



DE 42 22 990 Al 



angreifen kdnnen. Weiters kann durch das akkustische Gerauschspektrum noch festgestellt werden, ob eine 
Beriihrung des ICs am IC-Gehause oder an den IC- AnschlOssen durch die Blendenvibration vorgenommen ist 

Fig. 32 zeigt eine Gesamtansicht des nach bevorzugtem Verf ahren gesteuerten BestQckungsautomaten: 
MOT1, MOT2 mit Leitwelle und SPW (rechts, links) und Supportschlitten entspricht horizontal bewegtes 
Support-Antriebsteil nach Fig. 21, b, s ausgefOhrt. 5 
KUBR, oben, unten, K.GL, Triebrad (Verdrehung), entspricht vertikale Vakuumrohrpositionierung nach Fig. 30, 
ausgefOhrt mit Vakuumrohr nach Fig. 31. 

VBL-Offnung entspricht Justierblendenteil nach Fig. 23 bzw. Fig. 22 ausgefuhrt. 

Das Blendenteil ist entweder am Supportteil, welches das Vakuumrohr langs der Triebspindeln bzw. (optionalen) 
Leitspindel bewegt, befestigt oder am Verschiebetisch der zur Bestuckung aufgenommenen Platine (Vorschub- io 
baugruppe) eingebaut (z. B. auswechselbar durch Einschubschiene). Bei Integration mit dem Verschiebetisch ist 
die unter dem Fenster der ortsfet angeordneten Justierblende koordinatengemaQ bewegte und zu bestuckende 
Leiterplatte dann in beiden fCoordinatenrichtungen posit ionierbar. Bei Intergration der Justierblende mit dem 
Vakuumrohr reicht die PosUionierbarkeit der Leiterplatte in zur waagrechten Positionierrichtung des Vakuum- 
rohres weiterer Koordinatenrichtung (also 90 Grad zur Leitspindelrichtung) aus, ist als nur in einer Koordinaten- i 5 
richtung erforderlich. 

Der Platinenvorschuub ist noch zu Fig. 34a und Fig. 34b besonders beschrieben. 
SMD-MGS . . . SMD-Magazine, 

IC-SCL IC-Schienen, bevorzugte Variante: Die zur Bauteileentnahme modifizierten IC-Schienen (vgL Fig. 33a, 
33b) sind mit einer Steckverbindung an Standard- IC-Schienen angesteckt, so daB die ICs aus den Standard -IC- 20 
Schienen Qber einen von hinten in die Standard- IC-Schienen eingreifenden DurchstoBer (vgL OPTION in 
Fig. 33a) in die modifizierten IC-Schienen durch- bzw. eingeschoben werden konnen; die Steckverbindung hat 
hierbei erf orderlichenf alls leicht konische Fuhrungen zur besseren Obernahme der ICs. 
weitere Alternativen: 

IC-MN Klappdeckel mit integriertem Transportsystem (vgL Mitnehmer MNO in Fig. 33a) der ICs innerhalb 25 
modifizierter IC-Schienen. 

Weitere Besonderheiten sind: Platteneinzug LP, LPST (vgl. Fig. 39) und Drehtisch, vgl. Fig. 34a, Fig. 34b und 
Fig. 39. 

Weiters ist die Gehauseruckwand als Doppelwand ausgebildet innerhalb der, der Vakuumschlauch des Support- 
Schlittens durch einen Schlitz in der Ruckwand geftihrt ist (Gleitschutz). Zweck: Diese MaBnahme ersetzt die 30 
ansonsten aufwendige KettenfUhrung, da keinerlei Signalleitungen an die bewegten Teile gefuhrt werden 
mQssen und die Spannungsversorgung zusammen mit der SignalfQhrung letzten Endes uber zwet galvanisch 
getrennte Leiterfuhrungen vorgenommen ist, bevorzugt Modualo-2-Obertragung mit Blockwiederholung zur 
Fehlersicherung und Versorgungsspannungsabtrennung aus dem Modula-2-Signal. 

Zu Fig. 28b,c zeigen ein Detail zur Alternative zu Fig. 28, bei der die 4 Durchgangslichtblendenteile (BL) uber 35 
kreuz auf einer Seite der Tragerplatte (TRP) und die 4 Farbfilterblendenteile (FLT) uber kreuz auf der anderen 
Seite der Tragerplatte (TRP) angeordnet sind. Hierbei zeigt Fig. 28c die uber kreuz vorgenommene Anordnung 
der 4 Farbfilterblendenteile und Fig. 28b eine einzelne solche Blende. Vorzugsweise sind die Farbfilterblendent- 
eile ebenfalls aus Blech gestanzt, bilden jedoch jeweils nach der SchlieBseite hin offenen Rah men (vgl offene 
Rahmenseite), dessen Innenflache jeweils mit einer zu beiden Seiten des Rahmens eingespannten Filmfolie das 40 
eigentHche Farbfilterblendenteil bildet, wobei durch geringe Federwirkung nach auBen der beidseitigen Rah- 
men teile, die Filmfolie gespannt gehalten ist (vgl. FLT-Einspannung). Da sich jeweils gegenUberliegende AuBen- 
seiten der Blechrahmenteile beim SchlieBen stirnseitig anstoBen (vgl. STS), kann die zu Fig. 26 beschriebene 
SchlieBjustierung (0-fault) nach erfindungsgemaBem Verfahren wieder durchgefuhrt werden. In vorzugsweiser 
Weiterbildung sind die Blechrahmenteile jeweils doppelt ausgefuhrt (ahnlich einem Diarahmen), und dazwischen 45 
das Filter blendenteil eingelegt, wobei anstelle eines Filmes naturlich auch dunne Glasfilter verwendet sein 
konnen. 

Weiters konnen samtliche Blendenteile noch durch Walzmuster verstarkt sein, bzw. ein nach erfindungsgemaBen 
Verfahren aufgewalzter LangenmaBstab zur Anwendung kommen. 

In weiterer Alternative sind dann die Blendenteile folgendermaBen in der Diavorlage des Projektors bevorzugt 50 



am Kondensor (Fig. 26) unmittelbar anliegend oder Qber optische Justierscheibe anliegend, die Durchgangslicht- 
blenden (BLX dann auf diese Blendenteile unmittelbar folgend die Farbfilterblendenteile (FLT), und dann uber 
optische Justierscheibe die Projektionslinse. Die optischen Justierscheiben sind uber SchiebefGhrung vorzugs- 
weise auswechselbar, falls sie durch die Blendenteile zu sehr verkratzt werden sollten. Weiters sind die Blech- 55 
blendenteile an ihrer Grundplatte mit einer Warmepaste gut warmeleitend verbunden. Eine weitere Alternative 
ist, die Blendenteile mit Kuhlhalbleitern zu bestucken, damit die Warme am Lichtschacht besser abgeleitet ist. 
Als Erganzung zur Erlauterung von Fig. 29a, b, c sei noch darauf verwiesen, daB die Scharfstellung der Projek- 
tionsoptik uber einen Servomotor gesteuert (z. B.) und uber Tasten betatigt, oder iiber eine Offnung des in seiner 
Schraglage verstellbaren Gehauseteiles der Projektionsoptik erfolgt 60 

Zu Fig. 33a,b zeigen den modifizierten Teil der IC-Schienen des BestQckungsautomaten zwecks Entnahmeju- 
stierung in durch Vakuumrohr nicht positionierbarer Richtung (90 Grad zur Leitspindel des Supportschlittens), 
weiters zur Entnahme der ICs und erforderlichenfalls zum Vorbiegen der ICs vor der Entnahme, wenn dies nicht 
schon zuvor in der authentischen IC-Schiene erfolgt ist (z. B. durch Walzen). 

VBLY-L, -R . . . Justierblendenteile, wie bereits vorangehend zu Vakuumrohr beschrieben, 65 
MeBblende . . . weitere Blende, optional zur Vormessung der IC-AnschlQsse betreff. ihres Abstandes und weiters 
auch gleich zum Nachbiegen (vgl. vorhergehenden Teil der Beschreibung). 

Hierbei kann die Option vorgesehen sein, daB in weiterer Richtung der Entnahmefensterreihe des Vakuumsau- . 



angeordnet; 
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gervorschubes, ein Behalter aufgestellt ist, in den das Vakuumsaugrohr Bauteile, die der Vermessung nicht 
entsprechen, rflckgeben kann, weiters kann bei bereits vorgebogenen IC-AnschlOssen der Vermessungsvorgang 
auch mit den Justierblenden erfolgen. Die Justieranschlage der MeB- und Biegeblenden, sind im Gegensatz zu 
den Justierblenden nur in eine Koordinatenrichtung bewegbar und zu betreffendem Entnahmefenster einer IC 

5 Schiene beispielsweise fest angeordnet (vgL Jus*-MeBb!enden innerhalb von Fensteriange). 

960(0), 960(U) bereits erlauterte Riementriebe mit Mitnehmern, wobei MNU den stirnseitigen Anschlag eines 
jeweils vor dem Entnahmefenster sich befindenden ICs justiert, in Obereinstimmung zur nicht positionierbaren 
Richtung des Vakuumrohres, so daB sich die Mine der IC-Gehauselange betreffenden ICs, unmittelbar unter der 
Ansaugfiache des Vakuumrohres befindet, wobei in weiterer alternativer Ausfflhrung Qber den weiteren An- 

io schlag MNO, der Transport der ICs von hinten her durch die Schiene erfolgt und beide Anschlage durch Messen 
ihrer Andruckskraft zwischen der durch sie eingespannten 10-Reihe, einerseits den Transport und anderseites 
genannte Justierung eines jeweils zur Entnahme anstehenden ICs vornehmen. 

Fig. 33c: zeigt eine spezielle Ausbildung der MeBblende, zum Ertasten des Abstandes der ersten AnschluBpins 
von der Stirnseite des IC-Gehauses, vgl. vorangehenden Teil der Beschreibung. 

is Zu Fig. 34a £> zeigen die bevorzugte Ausbildung einer Platten oder Leiterplattenhalterung bzw. Position ie- 
rung unter Verwendung des bevorzugten BerGhrungserkennungsverfahrens: 

Grundgedanke ist der, daB die koordinatengemaB bewegte Platine in beide Koordinatenrichtungen langsseitli- 
cher FOhrungsschienen eingeschoben ist bzw. zwischen diesen Schienen eingespannt ist und diese Einspannung 
durch an die Platte gegenseitig jeweils andruckende PositioniervorschObe der Schienen vorgenommen ist. 
20 Diese Vorrichtung ermoglicht 3 grundsatzliche Varianten, die alle bevorzugt in zu vorliegender Erfindung 
vorgeschlagenen Ausfuhrungsbeispielen fOr erfindungsgemaBe Weiterbildung der Ausfuhrungsbeispiele ver- 
wendetsind: 

al) Die einfachste Version ist zu Fig. 34b dargestellt: 

LPST sich gegenOberliegende Schienenteile pressen Leiterplatte entgegengesetzt an, wobei Leiterplatte (LP) 
25 durch synchrone Bewegung der Schienenteile mittels motorischer Positionierung (Spindeltrieb) der Schienentei- 
le in senkrechter Richtung zu ihrer SchienenfOhrung (in Leiterplattenebene), zusammen mit ihrer Schienenfuh- 
rung posit ionierbar ist. Weiters ist die Leiterplatte natUrlich innerhalb ihrer SchienenfOhrung verschiebbar, bzw. 
der AnpreBdruck an dieser Schienenfiihrung durch das erfindungsgemaBe Verf ahren gemessen, sowie steuerbar. 
Anwendung: in vorliegender Erfindung zu BestOckungstisch, oder auch zu Bestuckungsautomat Bei BestOk- 
30 kungstischausfuhrung sind an einer Fuhrungsseite der Leiterplatte, die Spindeln, welche die SchienenfOhrung 
der Leiterplatte bewegen, unter der Leiterplatte durchgefuhrt und somit als Zugspindel umgelenkt (vgl. obere 
Spindel, untere Spindel). Zweck: die Antriebe (MOT1, MOT2) sind an eine Seite, vorzugsweise nach hinten 
verlagert, was fOr eine Anwendung als BestOckungstischplatinenhalterahmen wegen der guten Zuganglichkeit 
von vorne von Vorteil ist 

35 Weiters ist in alternativer Weiterbildung die zu Anwendungsbeispiel Fig. 5a beschriebene Berflhrungsfunktion 
in gleiche Weise ubernommen, in Weiterbildung noch mit der Erweiterung, daB diese Beriihrungserkennungs- 
steuerung far beide gegenuberliegend motorisch positionierbaren Schienenteile vorgenommen ist und daB bei 
an die Fuhrungsschienen anliegender Platine die Platine durch anfassen der Platine dann zu beiden Positionier- 
seiten entgegengesetzte Richtungsanderung detektiert, wobei jeweils gleich entgegengesetzten Richtungsande- 

40 rungen (z. B. durch Phasenlage der MeBvibrationsschwingung abgetastet) eine gemeinsame Verschiebung der 
Schienenteile synchron zueinander bewerkstelligt, so daB die Leiterplatte von Hand leicht nachjustiert werden 
kann, dito kann die Leiterplatte innerhalb der SchienenfOhrung noch verschoben werden; die Andruckkraft der 
Schienen zur Verspannung der Leiterplatte ist durch das erfindungsgemaBe Verfahren der Andruckskraftmes- 
sung wieder feststellbar. 

45 Weitere Besonderheiten sind: 

Das zu Eriauterung von Fig. 22 und Fig. 23 unter Hinweis auf Fig. 34b bereits dargestellte Detail Spindeltrieb/ 
HOlse in Fig. 34b, ist beispielsweise so dimensioniert, daB die Arretierung der Schiebehulsen zur Verdrehungssi- 
cherung (vgl. VS(U.O)), in einem Spiel erfolgt, welches an der Leiterplatte noch eine geringfugige gegenseitige 
Torsions verspannung zweier jeweils auf einer Schiebeseite parallel wirkenden Linearverschiebungen (vgl. 

so Fig. 34a 2 Spindeltriebe von vorne, sowie von hinten) bei entgegengesetzten Gewinden mit entgegengesetzten 
Drehrichtungen (vgl. L, R, in Fig. 34a; und 34b, wo Spindeln zu gegenOberliegenden Leiterplattenseiten gegen- 
laufig, wenn nur jeweils eine Spindel je Leiterplatte vorhanden. weiters vgL auch Fig. 22) zulaBt, zu dem Zweck, 
die BerOhrungsf unktion zur Verkantungsmessung zweier auf einer Seite jeweils gegen die Leiterplatte schieben- 
der Spindeltriebe (Fig. 34a) noch sensibler zu machen. Es ist evident, daB anstelle von Gewindespindeln, weiters 

55 bevorzugte Spiralnutspindeln zum Einsatz kommen konnen. 

Abstutzung (Fig. 34b) vorgenommene Abstutzung der weiteren SchienenfOhrung fur Abstandshaltung der 
Schienenf uhrungen zur Verdrehungssicherung (VSU, VSO) bzw. Fuhrung von oberem und unterem Linearspin- 
deltrieb. 

Justierer (Fig. 34a) in langs ihrer seitlichen Einschiebefuhrungs( LPST)- Richtung (vgl. Einschieben) der Platine 
60 (LP) linear verschiebbarer (Spindelvorschub getriebener) Anschlag zur Einschiebebegrenzung der Platine (links) 
und Justierung bei ruhenden Schienenf Qhrungen (LPST): Justierung in Richtung LINVO; M ... Antrieb des 
Justierers. 

M Gerauschabtastung des Einschiebebegrenzungsanschlages zur Andruckskraft und Beruhrungsmessung. 
a2) eine weitere bevorzugte Version ist, die zu Fig. 34b dargestellte Version auch in der zweiten Koordinaten- 
65 richtung vorzunehmen, wobei dann fur jeweilige Verschiebung in eine Koordinatenrichtung dies auch im 
Stillstand der anderen Koordinatenrichtung bei entsprechender Lockerung der SchienenfOhrung erfolgen kann, 
oder auch eine alternierende Ansteuerung der Koordinatenverschiebungsantriebsseiten zur koordinatengema- 
Ben Positionierung der Platine, mit zwischen den alternierenden Umschaltphasen jeweils vorgenommener 
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Andruckmessung an der PlattenschienenfOhrung, vorgenommen ist 

a3) eine besonders bevorzugte Version in Verbindung mit genannter Drehtischunterstutzung (vgL Fig. 32) ist, 
den zu vorangegangenem Abschnitt al beschriebenen seitlichen Justier- und Einschiebebegrenzungsanschlag 
auch zum ausstoBen der Platine nach Drehung des gesamten Einschiebe- und Positioniereinrichtung, zu verwen- 
den. 5 
Hierbei erfolgt die Drehung der Koordinatenpositioniervorrichtung mittels Drehtisch (vgl. Fig. 32, Drehung um 
90 grd), in Obereinstimmung zur Einschiebeoffnung der Platine, die — dann zur AusstoBoff nung wird, deckungs- 
gleich in Fluchtlinie zu einer Schienen gefuhrten Einschiebevorrichtung in einer seitlich des Drehtisches bereit 
gestellten Stapel- Box (vgL Box in Fig. 2 1 dX in die die Platinen dann beim AusstoBvorgang jeweils eingeschoben 
sind, wobei die Hahensverstellung der Box zur Weiterschiebung der nachsten Einschiebelage, z. B. durch !0 
Verfahrtisch nach Fig. 21 d erfolgt sowie in der Boy ubereinander vorgesehene Einschiebefuhrungen zur Auf- 
nahme der bestuckten Platinen vorgesehen sind 

Die Einschiebebreite der Box, ist dann durch einfache Seitenwandverstellung uber Gewindestangen. bzw. 
Abstandsbolzen an jede beliebige Platinenbreite anpaBbar. 

Rastaufnehmer (Fig. 34b) an Positioniervorrichtung der Einschiebeschienen fest angeordneter Steckaufnehmer, is 
an den in wahlweiser Lange (OPTION) und Schlitzbreite ausgefuhrte Schienenteile zur PlatinenfQhrung (LPST) 
eingesteckt werden kdnnen. 

pi, P2 diverse Zentrierwinkel an den Ansatzen der Einschiebedffnungen zur besseren Zentrierung der Platinen. 
A us Grunden des unmittelbaren Zusammenhanges sind nachfolgend Fig. 39 bis Fig. 41 a, b beschrieben: 

Zu Fig. 39 zeigt 20 
die vorzugsweise Verwendung der Erfindung fur eine automatische Zufuhrung von Platten oder Schildern oder 
Leiterplatten, zur bevorzugten koordinatengemaBen Positioniereinrichtung; mit Verbindungsmdglichkeit zu 
einem Plattenstapler nach ebenfalls automatischem AusstoB der Platinen: Weitere Anwendungsmdglichkeiten 
sind z. B.: Laserbeschrifter zur Schilderbeschriftung, wobei in weiterer Alternative der koordinatengemaBe 
Plattenvorschub durch seine schnelle verkantungsfreie Bewegung der Platten, auch rriit fest positionierten 25 
Laserstrahlen, ohne Galvos,die Beschriftung vornehmen kann (vgl Einsatz von Spiralnutspindeln). Weiters kann 
dann Ober Strahlteiler der feststehende Laserstrahl als feststehender Mehrfachstrahl verwendet sein, wobei 
unter jedem dieser Mehrfachstrahlen dann ein solcher Koordinatenvorschub eines parallel arbeitenden Mehr- 
fach-Schilderbeschrifters angeordnet ist. 

Auf durch beidseitigen Antrieb (Drehwelle rechts, Drehwelle links) gefuhrten Bandzugen, deren Synchronlauf 30 
z. B. ebenfalls durch das erfindungsgemaBe Verfahren durch Messung der Bandzugkraft uber eine entsprechen- 
de Schwingungseinkopplung vorgenommen ist, erfolgt der Transport der Platinen zur EinschiebesteUe des 
vorangehend beschriebenen Koordinatenvorschubes der Platinen (vgl auch OPTION2, FdrderbandanschluB in 
Fig. 32). 

Der durch beidseitige Auftrennung des Antriebes, zumindest an der EinschiebesteUe des Koordinatenvorschu- 35 
bes, vorgesehene f reie Mittelstreif en des F6rderbandes, ist fur den Einbau eines in Fdrderrichtung sich bewegen- 
den Linearantriebes bevorzugt verwendet, z. B. durch Spindeltrieb (Fig. 39, Fig. 40, Fig. 41 a) oder durch bereits 
mehrfach verwendeten Riementrieb nach Fig. 41b, Blatt 26 (vgl auch Fig. 44 plus Fig. 45 plus). Zweck: Durch 
den Linearantrieb (z. B. an Riemen befestigt) ist eine Einschiebezwicke (RANS) gegen die Platinenseite so 
bewegt, daB sie ein Platinenteil Einschieben, und in alternativer Options-AusfGhrung auch wieder Rausziehen 40 
kann, und nach Absenken des Forderbandes an ein unteres Band weiterleiten kann. Die Rastzwicke kann hierbei 
entweder durch AnschlagsbetStigung oder durch elektromagetische Betatigung gesteuert sein. 
Als Alternative dazu ist jedoch die bereits erlauterte Drehtischversion dahingehend bevorzugt verwendet, daB 
ans telle der Rastzwicke nur ein Einschiebeanschlag bewegt ist, da die Platine nach Drehen des KoordinatenvorT 
schubes im rechten Winkel zur Einschieberichtung ausgestoBen und gestapelt wird, daher die Rausziehfunktion 45 
der Rastzwicke fur diese alternative Variante entf alien kann. 

Fig. 40 zeigt eine Alternative mit ortsfest getriebener Httlse und linear bewegter Gewindestange (drehend an 
RANSgelagert). 

Fig. 41a zeigt eine weitere Alternative zur Unterbrechung des Forderbandes, wenn anstelle bevorzugten 
Riementriebes eine Schiebestange die Platinen einschiebt 50 

Zu Fig. 35: zeigt eine Schaltungsvariante bei der der DSP aber eine digitale Bufferschaltung die Schwingam- 
plitude des Abtaststiftes bevorzugten Langen-, oder Abtast-, oder Kodierlesesystems durch Frequenz einstellt, 
weiters uber eine Stromauskopplung (vgl. MeBwiderstand RM und Flash-Wandler) die eingespeiste Amplitude 
nach dem tatsachlichen Stromanstieg in der Spule ruckliest, zum Zwecke der DurchfOhrung vorangehend 
beschriebener Verfahren. 55 

ZuFig.36: 

VM1, VM2, VM3 jeweils als rotierende Excenter (vgl. EXmin, Exmax) ausgebildete Mitnehmer bevorzugter 
Spiralnutspindel, wobei durch Winkelversetzung von jeweils 120 grd der ansonsten fur alle drei Mitnehmer 
(MN) identischen Excenter, eine Welligkeit der eingekoppelten VibrationsmeBschwingung erzeugt ist, weiters 
siehe vorangehender Teil der Beschreibung. 60 

Zu Fig. 35: siehe vorangehender Teil der Beschreibung; WEITERS: 
In weiterer vorzugsweiser Ausbildung erfolgt die Kodierabtastung zum Abtasten eines Kodes, unter Verwen- 
dung von vorzugsweise nur einer Spur mit zugehorigem Abtaststift (vgl. dazu auch Fig. 42 plus a, b, c), wobei in 
dieser Kodierung dann ein Datensignal zusammen mit dem zugehorigen Clocksignal enthalten ist. Zum Zwecke 
der Abtastung ist dann die Aufstellflache des Behalters rotierend gemacht. 65 
Weitere Varianten dieser Abtastung sind: 
vgL Fig. 43 plus. 

Um jede beliebige Behalterform abzutasten ist die Variante nach Fig. 43 plus a, b, c d gewShlt. Hierbei ist als 
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Linearvorschub des Abtaststiftes (Stift mit LM-Sensor) der bevorzugte Riementrieb (960) gewahlt, wobei zwei 
solche Abtaststifte spiegelbildlich gegenfiberliegend am Riemenband ang eord net sind, und ein erstes System 
(LM-Sensor) fiber einen Abtastschlitz (ASL) an der Behaiter-Steliflache (ASTBHX die Unterseite des Behalters 
(BH) linear abtastet sowie das gegenfiberliegend darunterliegende Abtastsystem (LM-Ref) eine weitere Lineal- 

5 kodierung (ReferenzLIN) in ebenfalls bevorzugter Weise abtastet Mit dieser Unealkodierung ist dann syn- 
chron, durch fixe Verbindung der beiden Abtastsysteme zueinander, die Bewegung des Abtaststiftes, welcher 
den Behalter abtastet, mit vermessen. Diese Variante ist jedoch rein optional und nur bei Erfordernis weiterer 
Ausbaumdglichkeiten der Erfindung verwendet, denn wie nachfolgend zu Fig. 42 plus, a, b, c noch gezeigt ist, 
kann die Ermittlung, der vom linear, oder radial, oder sonst irgendwie (gekrfimmt, eta) bewegten Kodelesestift 

10 jeweils zurfickgelegten Wegstrecke, relativ zum far die Kodierung eines Gegenstandes benutzten Weges, 
unmittelbar Qber die Kodierung bestimmt werden. 

Hierbei ist das im kodierten seriellen Datensignal zum Datensignal implizit enthaitene Clocksignal zur incre- 
mentalen Weiterschaltung der Langenmessung verwendet, wobei die Daten dann einerseits absolute Langen- 
werte zum Setzen von Anfangspositionen dieser incrementalen Wegmessung beinhalten, und weiters, die 
is absoluten Langenwerte unmittelbare Behaiterkodierungen sind, oder im Datensignal durch Adressenzuordnung 
von den Langenkodierungen unterscheidbare Behaiterkodierungen vorgesehen sind Fur diese Ausffihrung ist 
um allgemeinsten Schutz angesucht, unabhangig von der Verwendung des jeweiligen Abtastsystems, wobei z. B. 
auch eine optische Lesung des Codes fiber Reflexionsleseeinrichtungen, anstelle der Vibrationsstif tverwendung 
vorgenommen sein kann, eta 

20 Durch entsprechende Ausgestaltung der Stellflache mit zu verschiedenen GroQen ineinander in treppenartiger 
Abstufung verschachtelten Zentrierungen (vgl. groB, mittel klein, ffir Breite, bzw. LangeX kdnnen alle gangigen 
Behalterformen, auch rechteckige, verwendet sein, bzw. zur jeweiligen Abtastlinie des vibrierenden Lesestiftes 
zur Deckung gebracht werden. 

Weitere alternative Ausffihrungsanwendungen sind: eine Lagerstellflache (TBL) Fig. 34 plus a, b, a d, ist mit 

25 Passungsmulden versehen, wo die Behalter (BH) beispielsweise der Breite nach eingeschoben sind, um mdglichst 
viele Behalter in einer Mulde hintereinander unterzubringen sowie durch bevorzugtes System jeweils gemein- 
sam abzutasten (ASL), wobei fOr jede zu den anderen Passungsmulden jeweils parallel zueinander verlaufenden 
Passungsmulde, ein in Richtung der Mulde, oder auch in die Mulde kreuzender Richtung, verlaufender Abtast- 
schlitz mit aus dem Schlitz herausragenden Stift vorgesehen ist Aus der Frontseite ist dann f fir jede Muldenreihe 

30 eine numerische Anzeige (ZIAZ vorgesehen, die nach Eingabe einer an das Abtastsystem (z. B. Qber RS232) 
angeschlossenen Datenbank und nach Lesen aller Kodierungen, entsprechend absolut kodierten Langenwerten, 
die jeweils einer Behalterkodierung entsprechen, diejenigen anzeigen an der Frontplatte zu den entsprechenden 
Passungsmulden aufleuchten laBt, in die die Behalter mit Qbereinstimmenden Datenbankdaten. abgestellt sind, 
wobei die Zuordnung von gelesenem Kode eines Behalters und jeweiliger Platzterung, fiber das zweite (LM- 

35 Ref), zusammen mit dem ersten (LM-Sensor) Abtastsystem gelesenen Abtastsystem erfolgt, bzw. dessen ortsfest 
angeordneten WegaufnahmekodierungsmaBstab (LM-Ref). 

Um die Anzeigen einfach zu gestalten, reicht in der Regel eine ein bis zweistellige numerische Anzeige je 
Stellmulde. Sind jeweils mehrere Behalter in der gleichen Mulde jeweils gleichzeitig betroffen, dann leuchtet 
zuerst die Ziffer des naheliegenden, dann die Ziff er des weiter entfernteren (hinteren) Behalters, usw. 
40 Da wahrend der Entnahme eines Behalters die Lageerf assung der Behalter durch betreffende LSngenmeBsyste- 
me standig aktualisiert sind, kann eine Behalterreihe wahrend der Entnahme innerhalb der Passungsmulde, oder 
auch vor der Entnahme, beliebig verschoben werden; die Datenbank hat immer den aktuellen Ort eines 
Behalters aktualisiert abgespeichert 

Die zu Fig. 43 plus a, b, c, d, e dargestellten Ausffihrungsvarianten sind zu folgenden Zwecken verwendet, fur die 
45 jeweils um allgemeinsten Schutz angesucht wird, unabhangig von der Verwendung des jeweiligen Abtastsy- 
stems, wobei z. Bsp. auch eine optische Lesung des Codes fiber Reflexionsleseeinrichtungen, anstelle der 
Vibrationsstiftverwendung vorgenommen sein kann, eta 

Erganzend zu Fig. 43 plus a, b: 
Die dargestellte Anordnung ist bevorzugt zum Lesen der Behaiterkodierungen an ortsfesten einzelnen Stellfla- 
50 chen (mit DatanbankanschluB RS2232X z. B. beim Beschicken eines Bestfickungstisches, verwendet (ASTBH mit 
Gehause). 

MOTO Antriebsmotor des als Linearvorschubes verwendeten Riementriebes (960), 
Riemenscheibe ffir Keilriemem 

Versorgungsspanung des Abtastsystems inklusive serieller Datenfibertragung, erfolgt wieder durch galvanische 
55 Trennung der Antriebe mit Kontaktierung durch Stahlband als Riementrieb oder langs des Riemens fixierter 
(z. B.) aufgeklebter Leitungsffihrung, die fiber Schleifkontakte abgegriffen ist oder flexibler Leitung an Steuer* 
einheit angeschlossen ist Weiters konnen die Abtaststiftanordnungen (LM-Sensor, LM-Ref) wiederum serielle 
Schnittstellen zu weiteren Vernetzung enthalten). 
Erganzend zuFig. 43 plusc,cL 
eo Die dargestellte Anordnung ist bevorzugt zum Lagern von Behaiterkodierungen an hierfur vorgesehenen 
Stellflachen (TPL mit Versenkungspassung VSRL) verwendet 
Erganzend zu Fig. 43 plus e: 

Die dargestellte Anordnung ist bevorzugt zum Aufstellen von Behaltern zu Bestfickungstischen verwendet, 
wobei die Auf stellflache (BSTBL) dann zu jedem Behalter eine optische Anzeige (z. B. LEDt — LED3) aufweist, 
65 die der Arbeitskraft anzeigt q aus welchem Behalter ein Bauteil jeweils zu entnehmen ist (fiber RS232- Verbin- 
dung der Stellflache). In dieser Variante ist nur ein quer (senkrecht) zu den Stellplatzen der Behalter linear 
bewegtes Abtastsystem (ASL, StifT) erforderlich. Diese Vorrichtung ermdglicht einerseits die Unverwechselbar- 
keit der Behalter, andererseits den gleichen Vorteil, wie man es von der Benutzung von durch LEDs unmittelbar 
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markierten Behaltern (umstandlicher und teurer) kennt Der weitere Vorteil der Anordnung wird deutlich, wenn 
die Behalter anstelle einer Reliefkodierung (Bohrung, Gravierung, Laserbeschriftung, etc.) mit einer einfachen 
Folienkodierung an der Unterseite beklebt sind (vgL dazu Fig. 42 plus, c). 
Zu Fig. 42 plus a, b, c: 

zeigt das bevorzugte AusfOhrungsbeispiel der Verwendung einer Modulo 2 Kodierung fur die Kodierung 5 
absoluter Langenwerte fOr LangenmeBanwendung oder auch verwendeten Behalterkodierungen. 

Wie bekannt ist die Modulo-2 Kodierung (Modulo-2 Code) aus der Exklusiv-Oder-, bzw. aiternativ exklusiy 
Nor-Funktion von Datensignal (ideale Daten) und zugehdrigem Taktsignal (idealer Takt) erzeugt. wodurch bei 
jedem Flankenwechsel des Datensignals ein Phasensprung des Modulo-2 Signals urn 180 grd erfolgt, der 
entsprechend seiner Polaritat empfangsseitig ausgewertet ist (vgl. np, pp schalten RS-Flip Flop zum Erhalten der 10 
Daten am Ausgang Q-Out-DataX urn die Daten wieder herzustellen, wobei dann aus einer Exclusiv-Oder-, bzw. 
Exclusiv-Nor-Funktion von derartig dekodierten Daten (Q-Out Date) und Modulo-2 Code, das den Daten 
zugehdrige Taktsignal wieder hergestellt ist (Decoded CLOCK), welches wie bereits obenstehend angegeben 
zur Incrementierung des durch die Daten der Modulo-2 Signalkodierung erhaltenen absoluten Langenpositio- 
nen in bevorzugter Anwendung ausgenutzt wird. is 

Fig. 42 plus b: veranschaulicht die Abtrennung des zu regelmaBig sich wiederholenden Datenblocken, in 
alternierend abwechselnd kodiertem Kennzustand vorgesehenen Synchronbit (S, bzw. negiert IS), das durch 
exklusiv Oder Funktion von Synchronbit eines Datenblockes und Synchronbit des jeweils nachsten Daten- 
blockes abgetrennt ist und dieses bekannte Verfahren einerseits den Latchpuls zur Obernahme eines seriell 
abgetrennten Datenblockes abtrennt und andererseits zur Fehlersicherung verwendet ist, wenn die Zeitab- 20 
stande wegen sich falsch wiederholender Datenbldcke. zwischen den Synchronbitabtrennungen zu kurz aus- 
fallen. 

Fig. 42 plus c zeigt dann eine Alternative zur Materialkodierung (MDA, MDB . . . MDG) der bevorzugten 
Modulo-2 Kodierung, mit Verwendung einer auf selbstklebender Unterlage angelieferten Abzugsfolie, in wei- 
cher die Kodierelemente als Ausstanzungen vorhanden sind. Gelesen sind diese Kodierungen dann wieder durch 25 
den Vibrationsstift, wobei das an den Folienstellen unterschiedliche Aufklopfgerausch des Stiftes in Relation 
zum Klebeuntergrund (z. B. Unterseite eines Materialbehalters) als gelesene Information ausgewertet ist Erfor- 
derlichenfalls kann das Frequenzspektrum der Behalterunterseite noch gelernt werdea z. B. an der Aufstellfla- 
che nach Fig; 43 plus a, b an fur alle Kodierungen jeweils gleichen Musterstellen. Als Gerauschfilter ist dann 
wiederum ein digitales Filter in einem Signalprozessor bevorzugt verwendet, was durch Lemvorgang besonders 30 
gut abzugleichen ist. Weiters bietet der Signalprozessor gute M6glichkeiten die durch Block wieder hoi ung des 
Modulo-2 Verfahrens hohe Code Rendundanz zur absoluten Fehlerkorrekur bei evtL auftretenden Fehlern zu 
nutzen. Weiters kdnnen naturlich die vorangehend beschriebenen Erkennungsverfahren optional genutzt wer- 
den (vgL Fig. 20, DPF1 . . . DPFn). Es ist evident, daB sich bevorzugtes Erkennungsverfahren gerade dort 
besonders giit eignet, wo wegen Schmutzablagerung optische Systeme weniger gut taugen. 35 

Weitere Angaben zu Fig. 42 plus a: wie aus dem Impulsdiagramm gut ersehen werden kann, ist es leicht 
moglich, jeweils vorhandene Einfach- oder Doppelimpulse der Modulo-2 Kodierung zur Empfangssynchronisa- 
tion bei der Abtastung zur Nachregelung des Abtastzeitwertes zur jeweiligen Erkennung von Doppelimpulsen 
zu verwenden, daher ist das Verfahren unabhangig von der Verfahrensgeschwindigkeit der LangenmaBstabsab- 
tastung. 40 

Fig. 39: Die zu nach erfindungsgemaBem Bertthrungsverfahren verwendeten Justierschieber (BL-links, rechts) 
sind erf orderlichenf alls auch zur Einschiebejustierung in die Box zum Stabel der Platinen bei der Platinenausga- 
be ebenfalls verwendet 

Die Fig. 44, 45 und 46 zeigen noch weitere Varianten fur Ausgestaltungsbeispiele des bevorzugten Vakuum- 
greifers fur einen BauteilebestUckungsautomat. 45 

Fig. 44 zeigt ein AusfOhrungsbeispiel, bei dem am Bauteil-Ansaugende des Vakuumrohres zentrisch ein in 
Richtung der Rohrachse verschiebbarer Stift (MNV) gelagert ist, der uber die in Richtung der Rohrachse 
vorgenommenen Vibration des Vakuumrohres oder uber einen eigenen elektromagnetischen Schwingungser- 
zeuger (vgL Spule mit Anschlussen LI, L2) vibriert und dessen Spitze die Oberflache des Bauteiles (ICs) beim 
Aufsetzen des Bauteil-Ansaugendes bertthrt (vgL VAT-Sensor). Fur die elektronische Auswertung dieser Stift- 50 
schwingung kann zwischen verschiedenen Varianten gewahlt werden. Variante 1 : Der Stift ist durch entspre- 
chende Wahl der Vibrationsfrequenz des Vakuumrohres lediglich durch seine bewegliche Lagerung (Spiel VSP 
an Auflage MNAL mit Buchse MNB) in eine Schwingung mitversetzt (ohne eigene elektromagnetische Schwin- 
gungserregung) und es ist die Phasenlage der Stiftschwingung gegenuber der Vibrationsschwingung des Vaku- 
umrohres (bzw. dessen Schwingungserregung) als Aufsetzkriterium und zur Messung der Andruckkraft des 55 
Bauteil-Ansaugendes gemessen. Variante 2: Der Stift weist eine eigene elektromagnetische Erregung mittels 
Spule auf und es ist die Beeinflussung der mechanischen Stiftschwingung in Relation zur elektromagnetischen 
Erregung gemessen, entsprechend den vorangehend dargelegten Ausfuhrungsbeispielen (vgl. beschriebene 
Phasenmessung, Amplitudenbedampfungsmessung, oder Resonanzfrequenzdurchstimmung bzw. Messung mit 
Phasen oder Amplitudenbewertung, u.s.w.) 60 

Fig. 45 zeigt eine Variante, bei der der PaBflansch, welcher das eigentliche Bauteil-Ansaugende des Vakuum- 
rohres bildet (vgL auch Fig. 44) an seiner Ansaugoffnung eine Zentriersenkung (ZS) aufweist uber die ein 
aufzunehrnender Adapter, der Qber Dauermagnetfeld der betreffenden Teile gehalten wird (N-Pol, S-Pol) und 
zentriert uber eine Steckverbindung betreffender Rohrteile einrastet (vgL Steckrohranflanschung des aufge- 
nommenen Adapters ADAPTER-EXT> 65 

Das Abziehen des Adapters erfolgt dann wieder uber die Zentrier-Justierblende (VBLX-R, VBLX-L, recht 
und links), welche auch die IC- Justierung an dessen Schmalseiten oder pins (Anschlussen) vornimmt 

Detail RKB zeigt die Ausbildung der schmalen seitiichen Randseiten des aufgenommenen Adapters, wobei 



33 



10 



15 



20 



DE 42 22 990 Al 

jeweils gegentiberliegende Randseiten erne Aufnahmerille (RKB) in gleicher Hdhe aufweisen und die urn 90 grd 
jeweils versetzten Seiten einen unterschiedlichen Hdhenabstand aufweisen, so daB die eingangs beschnebenen 
Zentrierblenden sich urn 90 grd versetzt auch Qberlappen kdnnen. Die Schlitze der Aufnahmerillen fOr die 
Schiebeenden der Zentrierblenden sind dann ebenfalls nach innen verengend, so daB beim Einschieben der 
Zentrierblenden in den Rillenschiitz eine gute Zentrierung gegeben ist 

Als weitere Alternative oder UnterstQtzung zur Verringerung der Abzugskraft beim Abziehen des externen 
Adapters ADAPTER-EXT durch die Schieberenden (BLX-R/L) kann betreffender Adapter auch noch in ein 
elektromagnetisches Feld gebracht werden (nach dem Prinzip der Feldbeeinflussung beim Schalten eines 
bipolaren Relais). . _ 

Durch Wahl unterschiediicher externer Adapter ADAPTER-EXT ist eine gute Anpassung der Greifer-Saug- 
fiache an unterschiedlichste Bauformen der ICs mdglich, vgl. dazu insbesondere die an den Seitenflachen des 
aufgenommenen ICs aberstehenden Zentrierflachen (ZFL) dieses Adapters, welche betreffende oberen Rand- 
kanten des ICS abdecken, und den unterschiedlichsten Bauteileformen angepaBt sein kann. 
Eine weitere Vorgangsvariante kann mit Option nach Fig. 45 noch realisiert werden. 

Hierbei ist ein Verfahren bevorzugt bei dem betreffendes Bauteil, z. B. SMD-Bauteil, vor dem Bestucken mit 
seinen Anschlussen auf eine Heizplatte HZPL gelegt wird, deren Oberflachentemperatur die z. B. uber Sensoren 
(Td, Fig. 44) konstant geregelt ist In Erganzung an diesen Verfahrensschritt^ erfolgt dann ein Lotschritt beim 
Bestucken des Bauteiles, wobei z. B. mit LASER-Strahl gelotet wird. Neben der Mdglichkeit dies nach herkdmm- 
lichen Scanerverf ahren durchzufuhren ist weiterhin als Option die Variante bevorzugt, daB uber ein GLASFA- 
SERkabel, welches am oberen Ende oder Uber Spiegelumlenkung seitlich an das Vakuumrohr angeflanscht ist 
und der aus dem Glasfaserkabel austretende LASER-Strahl uber eine im Zentrum des Rohres angeordnete 
optische Strahlverteilung den einzelnen AnschiuBpins an entsprechenden Austrittsoffnungen, welche durch den 
externen Adapter ADAPTER-EXT gebildet sind, den Ldtstellen zugeleitet ist. 

Die Befestigung dieser Optik erfolgt dann genauso wie die Befestigung des Vibrations-Stiftes MNV, vgl. dazu 
25 Fig. 44 : Zu diesem Zweck ist im Vakuumsaugrohr ein Ring (RG) eingesetzt der einen fiber den Durchmesser des 
Ringes verlaufenden Steg (vgl. Schnitt langs RG, r/g) aufweist in dessen Mitte ubereinstimmend mit der Mitte 
der Rohrachse betreffender Stift (MNV) in einer betreffenden Buchse (MNB) gelagert ist, dito erfolgt die 
Anbringung der Verteilungsoptik fur die Laserstrahlversion (Option). Der Verteiler selbst kann durch entspre- 
chend geschliffene Linsen, an denen sich der Laserstrahl entsprechend gewunschter Verteilung bricht, vorge- 
30 nommen werden. 

Die Heizplatte, fur das Anheizen der Bauteileanschlusse kann dann auch induktiv durch Wirbelstrom geheizt 
werden, wobei beim Aufsetzen der Bauteileanschlusse die induktive HF-Wirbelstromheizung dann jeweils 
kurzfristig abgeschaltet ist 

Das erfindungsgemaBe Verfahren zur Messung der Andruckkraft des aufgesetzten Bauteiles, (vgL auch 

35 Beispiel der Mikrometerschraube), noch verfeinert durch den zusatzlichen MeBstift VAT-Sensor, der an der 
Bauteileoberflache angreift), ermoglicht beim Aufsetzen des Bauteiles an die Heizplatte einen definierten 
Warmeubergangswiderstand einzuhalten. Dadurch kann bei konstant geregelter Heizplattentemperatur ledig- 
lich uber die Zeitdauer der Anpressung auf die Temperatur an den Lotpins des ICs (Bauteiles) geschlossen 
werden. Zeitdauer der Anpressung, AnpreBdruck und Heizplattentemperatur sind so optimiert, daB sich fur den 

40 daraus ergebenden Warmeubergangswiderstand der AnschiuBpins die optimale Ldtzeit und Temperatur ergibt, 
welche dem verwendeten Lot, bzw. Lotpaste entspricht 

Fig. 46 zeigt eine Variante, bei der anstelle (als Ersatzoption), oder zusatzlich zu einem Laserstrahl die Lotung 
mit HeiBluft vorgenommen ist 

In Erganzung zu den Varianten nach Fig. 44 und Fig. 45 ist der externe Adapter als DQsenadapter (in Fig. 46 

45 als Adapter fur PaBflansch bezeichnet) ausgefuhrt, uber den bei Aufrechterhaltung des Ansaugvakuums betref- 
fenden Bauteiles uber die relativ kurzzeitige Lotzeit unmittelbar wahrend der Bauteilebestuckung das Vakuum 
zum Anpressen des Bauteiles an die Ansaugflache des Vakuumadapters aufrechterhalten ist. 

Zu diesem Zweck weist der externe Adapter (im nachfolgenden DQsenadapter genannt) an der Aufliegeflache 
des Bauteiles einen Hohlraum (H in Fig. 46) auf, der vom offenen Einsteckrand des Adapters, Uber welchen der 

50 Dusenadapter an den PaBflansch der Drehhulsen-Vakuumsaugrohrkombination eingesteckt ist durch einen 
Ventildeckel (VENTILDECKEL in Fig. 46) abgeteilt ist Auflageflache des Ventildeckels ist beispielsweise ein 
als dreiteiliger Stern ausgebildeter Steg, der als Blattfeder ausgefuhrt ist und der beim SchlieBen des Ventildek- 
kels zusammengedriickt wird und die optionale Funktion einer Dampferfeder hat. Der SchlieBsitz des Ventildek- 
kels ist die konisch nach innenverlaufende Seitenfiache (SF) des Vakuumansaugloches des Dusenadapters, an die 

55 der an seinem Seitenrand dazu passend abgeschragte Ventildeckel durch den aus dem Vakuumsaugrohr ausdrin- 
genden HeiBluftdruck angepreBt ist wodurch der unter dem Ventildeckel liegende Hohlraum gasdicht abge- 
schlossen ist Fur die Steuerung der Umkehr von Vakuumansaugen und Erzeugen eines HeiBluftdruckes im 
Vakuumrohr sind entsprechende elektromagnetisch geschaltete Ventile an der ZufUhrung des Vakuumrohres 
vorgesehen. Bei der Umschaltung von Vakuum auf HeiBluftdruck sind folgende Steuerungsvarianten vorgese- 

60 hen: Variante 1 : Der Hohlraum unter dem Ventildeckel ist so bemessen, daB das Vakuum bei Erzeugung des 
HeiBluftdruckes bei SchlieBen des Ventildeckels ausreichend erhalten bleibt Variante 2: Der beschriebene 
zentrale elektromagnetisch betatigbare Stift (MNV) druckt an den Mittelpunkt des Deckels und ermoglicht so 
e j nerss ; ts die standige Zufuhr des Vakuums an den Hohlraum in der Vakuumerzeugungsphase, andererseits, die 
SchlieBung des Ventildeckels nach unten, ohne daB das Vakuum im Hohlraum abfallt Variante 3: Der Deckel 

65 weist in der Mitte passend zum Stift (MNV) eine Bohrung auf, in die eine Dichtung eingesetzt ist, wobei durch 
optionalen Anschlagring (ASR) des Stif tes der Deckel vor Zuschaltung des HeiBluftdruckes nach unten gedruckt 
ist ASR weist dann eine entsprechende Ausgleichfederung (F) (Spiralfeder oder Federscheibe) auf, wodurch der 
Stift auch weiterhin zur AnpreBdruckmessung iiber die bevorzugte Vibrationsanschlagsdedektierung weiterhin 



34 



DE 42 22 990 Al 



verwendet sein kann. 

In der Vakuumphase ist der Ventildeckel rnit seinem oberen Rand an einen weiteren Ventilsitz, der den oberen 
Anschlag bildet (O-Sitz) angepreBt (Einrastung)i 

In weiterer Option ist die als dreiteiliger Stern ausgebildete Kontaktfeder Qber fQr jeden Sternsteg der Feder 
vorhandener LaschenfQhrung (Detail-L) mit Laschen innerhalb der die Feder jeweils verschiebbar ist, gehalten, 5 
wodurch der Ventildeckel Qber seinen SchlieBweg gefOhrt ist 

Die eigentlichen HeiBluftdusen sind im DOsenadapter deckungsgleich jeweils Qber den Ldtstellenpunkten der 
Bauteileanschlusse (pins) angeordnet (vgL DQseX wobei die gestrichelten Pfeile (nach auBen) den HeiBluftstrom 
und die durchgehend gezeichneten Pfeile den Vakuumstrom darstellen. Es sind zwei Optionen vorgesehen: 
Variante 1: Die Vakuumerzeugung des Vakuumrohres ist ausreichend so bemessen, daB die Dusen fur die 10 
Vakuumerzeugung nur einen geringen Druckabfall im Vakuumhohlraum (H) verursachen. Variante 2: Es ist ein 
jeweils Qber eine Dttsenreihe durchgehender Ventildeckel (VKP) vorgesehen, der die AusstrdmdQsen bei Ansau- 
gen des Rohres verschlieBt so daB die Vakuumerzeugung durch die DQsen des Adapters nicht beeintrachtigt 
wird Wird dem Vakuumsaugrohr anstelle eines Vakuums HeiBluft zugefuhrt, dann dffnet sich der Qber eine 
DQsenreihe jeweils durchgehende Ventildeckel (VKP) und der HeiBluftstrom wird direkt an die betreffenden 15 
Ldtpins gelenkt Dieser Vorgang ist noch untersttitzt durch einen seitlichen AbschlieBrand des DQsenadapters 
(SRA) welcher an der AuBenseite auch die Eingreifrillen fQr die Abzieh-und Justierschieber (VBLX-R/L) 
aufweist 

In Weiterbildung sind fQr alle vorhandenen externen Adapter (z. B. ADAPTER-EXT, DOsenadapter. eta), eine 
Ablageflache vorgesehen die der Form der Adapter angepaBte Einlegenischen aufweist (AussparungenX in die 20 
die Adapter zunachst durch das Vakuumsaugrohr, unterstutzt durch die Justierblenden eingelegt sind, und 
anschlieBend durch die Eingreifrillen gehalten sind. Danach wird der in die zugehdrige Aussparung der Ablage- 
flache zurOckgelegte Adapter durch Anheben des PaBflansches abgezogen, wodurch die Dauermagnetverbin- 
dung (dargestellt in Fig. 45), die auch in Version nach Fig. 46 bevorzugt zur Anwendung kommt, geldst ist 

Weitere Gemeinsamkeiten der Varianten nach Fig. 44 bis Fig. 46: Der PaBflansch am Ansaugende des 25 
Vakuumrohres ist eine nach innen mit umgeschlagenen stirnseitigen Rand versehene Hulse, welche locker am 
Flansch des drehbaren Rohres (DrehhQIse) aufsitzt und durch den umgeschlagenen Rand abgesichert ist Vor- 
zugsweise besteht diese HQlse aus zwei Teilen, welche durch eine Klebestelle an ihren stirnseitigen Verbin- 
diingsstellen zusammengeklebt sind (KLST, Fig. 44). Vor dem Zusammenkleben ist noch an beiden Seiten des 
Rohrflansches (Flansch in Fig. 44) jeweils ein Dichtungsring (Dichtung) aufgesetzt Wie aus Fig. 44 gut ersicht- 30 
lich, ist der untere (dem Bauteil zugewandte) Dichtungsring an seiner inneren schmalen Stirnseite (ISMI) von 
einer Verengung des AbschluBrandes der Bauteileaufliegeflache der PaBflanschhutse (Spalt) eingezwangt wobei 
dieser Spalt sich dann durch entsprechend zugespitzte Randflachen des nicht verdrehten Teiles des Vakuum- 
saugrohres (Innenteit) fortsetzt Dadurch ist eine gute Abdichtung bei geringer Verdrehungsreibung der auBeren 
DrehhQIse gegeberu 35 

Mit beschriebener Anordnung ist also ein Verfahren ermoglicht mit folgenden grundsatzlichen Merkmaten: 

a) daB bei einem BestQckungsautomaten unmittelbar nach der BestQckung der Ldtvorgang (Oberflachenld- 
tung) vorgenommen ist, 

b) daB der Ldtvorgang durch Aufheizen der AnschluBpunkte betreffenden Bauelementes an einer Heizplat- 40 
te untersttitzt ist, 

c) daB der Ldtvorgang am Bauelementepositionierrohr (z. B. Vakuumrohr) durch Einblasen von HeiBluft 
und Umlenkung der HeiBluft an die Ldtstellen betreffenden Bauteiles vorgenommen ist, 

d) daB der Ldtvorgang durch ZufQhrung eines Laserstrahles Qber Glasfaserkabel in ein Bauelementeposi- 
tionierrohr (z. B. Vakuumrohres) mit im Rohr vorgenommener Verteilungsumlenkung zu den Ldtstellen 45 
eines betreffenden Bauteiles vorgenommen ist, 

e) daB unerwQnschte Aufheizung von nicht zu erfassenden Ldtpins durch einen ebenfalls automatisch 
aufgefaBten und ausgewechselten Adapter abgedeckt sind (trifft sowohl fQr die HeiBluftversion, als auch fQr 
die Laserversion zu). 

50 

Weitere Varianten: Die vorgenommene Kombination von BestQcken und Ldten eignet sich besonders fQr 
Oberflachenldtung, insbesondere fQr gemischte BestQckung von SMD und nicht SMD Bauteilen beidseitig einer 
Leiterplatte. Weiters ist auch die Lotung der Bauteile von der Unterseite her ermdglicht wenn zus&tzlich zum 
von der Bestiickungsseite her vorgenommener Lotung eine identische Vorrichtung von der Ldtseite her vorhan- 
den ist, wobei die Leiterplatte z. Bsp. auch in einem Rahmen urn 90 grd gedreht werden kann, urn die unter einem 55 
Bauteil befindlichen Ldtstellen von oben zu ldten. 

Eine weitere Variante ist, eine EnergiesparmaBnahme, bei der die bendtigte HeiBluft in Hohlkugeln erzeugt 
ist, die im Brennpunkt von Parabolspiegeln, welche von der Sonne beschienen sind, zwecks Erhitzung gespei- 
chert ist Diese Kugeln sind dann Qber ein Rohrsystem miteinander verbunden, welches zusatzlich noch durch 
eine elektrische Aufheizung eine Temperaturerhdhung der im Rohrsystem befindlichen Luf t vornehmen kann. 60 

14.0 Anwendung zur Synchronisation eines Schrittmotors 

. Im folgenden wird eine weitere Anwendung der Erfindung beschrieben. 

Die weitere Anwendung ist an einem Schrittmotor vorgenommen, zur jeweiligen Feststellung, ob dieser 65 
Motor noch synchron zur eingepragten Schrittzahl lauft d. h. ob zu jedem eingespeisten Schritt das Haltemo- 
ment noch ausreichend ist, bzw. ob der Schrittmotor, der durch seine Ansteuerung vorgegebenen Schrittzahl 
folgen kann; entsprechend einem Phasenschlupf voreilend, beim Bremsen, bzw. nacheilend beim Beschleunigen. 
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Als vorzugsweises Merkmal der Erfindung, ist zur Anzeige der Schlupf-Phasenlage des Schrittmotores, das bei 
der Drehung der Spulen erzeugte Gerausch erfindungsgemaB ausgewertet 

In vorzugsweiser Weiterbildung kann auch noch eine Korrektur bei der Regelung erfolgen, so daB ein 
Schrittmotor stets an seiner Grenzbedingung, mil der er mit Sicherheit seiner Schrittlage ansteuerungsgemaB 
5 folgen kann, betrieben werden kann. 

Geldst wurde diese Aufgabe durch den kennzeichnenden Teil von Anspruch 1 93. 

Hierbei ist in den Schrittmotor ein Schwingungsaufnehmer ein- oder angebaut, im einfachsten Fall ein 
Mikrofon. Dieser Schwingungsaufnehmer dedektiert die Schrittgerausche des Motors, wobei neben den bereits 
zuvor angegebenen weiteren Auswertmdglichkeiten, die Phasenlage der dedektierten Schwingung in Bezug zur 

to Erzeugerschwingung, d ist in vorliegender Anwendung die Schrittzahl des Schrittmotors, bevorzugt gemessen 
ist Als Erregereinspeisung dient ebenfalls gleich die beim Schrittmotor naturgemafl vorgenommene Einspei- 
sung der zu seinen Schrittwinkeln zugehdrigen Spulenansteuerung, wobei durch das Tragheitsmoment der 
rotierenden Masse, der Schrittmotor dann in eine in Rotationsrichtung ausgerichtete Schwingung versetzt ist, 
die durch bevorzugten Schwingungsaufnehmer abgetastet ist 

is Das Mikrofon kann dann z. B. im Inneren des Schrittmotorgehauses fixiert sein, oder auch auBen angebaut 
sein, weiters sind externe Gerauscheinwirkungen durch bereits zuvor beschriebene Filtermittel (e)ektronisch 
oder dampfungsmechanisch) ausgefiitert. 

Weitere Angaben zur Signalauswertung des Schwingungssensors: 

20 Beschleunigen des Motors 

Beim Beschleunigen des Motors wird mit zunehmender Beschleunigung die dedektierte Schwingung des 
Schrittgerausches gegenuber der Erzeugertaktzahl, die sich durch den Wechsel der Spulenansteuerung des 
Motors ergibt zunehmend nacheilend sein. 

25 Beim Bremsen des Motors wird mit zunehmender Abbremsung die dedektierte Schwingung des Schrittgerau- 
sches gegenuber der Erzeugertaktzahl, die sich durch den Wechsel der Spulenansteuerung des Motors ergibt 
zunehmend voreilender sein. 

D.h. allein durch Gberwachung des Limits der Phasenlage zwischen Schrittgerausch des Schrittmotors und 
Erzeugertaktzahl seiner Einspeisung, kann dann der Schlupf des Antriebes gemessen werden. Weiters muB zu 

30 jedem Schritt der Erzeugertaktzahl eine Periode der Grundwelle des Schrittgerausches vorhanden sein, was 
durch Filtemng mit geeigneten Filtermittel n, insbesondere einem digitalen Filter, z. B. eines Signalprozessors, 
uberwacht ist, wobei der Filtertakt des digitalen Filters dann iiber die Schritterzeugertaktzahl der Ansteuerung 
des Schrittmotors gekoppelt ist, in weiterer Ausbildung auch gleich durch den selben Signalprozessor, welcher 
die Filterung des Schwingungsgerausches des Schrittmotors vornimmt auch gleich die Ansteuerung der Spulen 

35 des Schrittmotors Qber entsprechende Stromtreiber vorgenommen ist 

Wird durch den Signalprozessor festgestellt daB zur Erzeugertaktzahl der Schritt motorschritte ein Phasen- 
sprung des Schrittmotorgerausches dedektiert ist, dann hat der Schrittmotor einen Schritt ubersprungen, was 
einerseits bei der Taktzahlung beriicksichtigt andererseits durch entsprechende Beschleunigung oder Abbrem- 
sung des Motors wieder ausgeglichen ist wobei in einer weiteren Alternative die durch erfindungsgemaBe 

40 Auswertung des Schwingungsgerausches des Schrittmotors erfolgende Schrittkorrektur, auch iiber mehrere 
Schritte des Schrittmotors vorgenommen sein kann. 

Als NulIpunktwinkelmeBsystem ist dann die genaue Feststellung einer bestimmten Winkelposition maBge- 
bend, was z. B. durch das absolut verschmutzungssichere akustische LangenmeBsystem entsprechend Gliede- 
rungspunkt 7.0 erfolgen kana In Verbindung mit diesen Komponenten ist also ein zuverl§ssiger und schneller 

45 Schrittmotorantrieb realisiert wobei der Signalprozessor zusatzlich zur Erzeugung des Ansteuersignals fiir die 
Spulen des Schrittmotors, die Auswertung des Schwingungssignales, weiters die Schrittkorrektur, und auch noch 
die komplette Regelung des Motors vornimmt 

Weiters konnen auch noch die zuvor beschriebenen zahlreichen Vorschlage fur eine permanente Eineichung 
iiber Lernverfahren bei der Softwareerstellung des Signalprozessors beherzigt werden. 

so Hierbei dedektiert der Signalprozessor zunachst zu jedem festgestellten Phasen(uber)sprung zwischen Erzeu- 
gertakt und vom Schwingungssensor gelieferten Sensortakt des Schwingungsgerausches. die hierbei unmittel- 
bar zuvor aufgetretene Phasenlage zwischen Erzeugertakt und Schwingungsgerausch, bevor der Phasensprung 
wahrend zunehmender Beschleunigung oder zunehmender Verzogerung des Motors aufgetreten ist und klassi- 
fiziert diesen Wert bei Auftreten des Phasensprunges als jeweils gultiges Limit so daB die weitere Regelung 

55 wieder durch bevorzugte Phasenmessung erfolgen kann, je nachdem welche Massentragheit der Schrittmotor- 
antrieb auf Grund seiner gewichtsmaBigen Belastung gerade aufweist 

Es ist evident, daB sich das bevorzugte Verfahren in jede Art von incrementalen Regelverfahren gut einbinden 
laBt 

Weiters muB festgestellt werden, daB beschriebene Schrittmotoranwendung lediglich ein Spezialfall ist bei 
60 dem als federnde Anschlage nach dem zuvor beschriebenen Anschlagsbegriff, die Anschlage durch magnetisches 
Kraftfeld in federndem Abstand zueinander, innerhalb dem sich die Feldlinien des magnetischen Kraftfeldes in 
spiirbarer ICraftwirkung der betroffenen Anschlagsteile beriihren, ihre Anschlagswirkung ausuben. Das betref- 
fende Magnetfeld ist also kein eigenes Sensorfeld, sondern unmittelbarer Bestandteil der sich durch magne- 
tisches Kraftfeld quasi bertthrenden Teile. Daher ist im kennzeichnenden Teil des Anspruchs 193. ein mdglichst 
65 weitreichender Schutzumfang, der alle technischen Ausbildungsmdglichkeiten federnder Anschlage, also auch 
unter magnetischer ICraftwirkung eine federnde Kraft zueinander aufweisender Anschlage, einschlieBt Das 
Beispiel des Schrittmotors zeigt einmal die unmittelbare Anwendungsmoglichkeit an einem elektromagneti- 
schen Feld, und zum zweiten die Anwendungsmoglichkeit sowohl fur als Zugfeder, wie als Druckfeder wirken- 
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des magnetisches Feld zwischen den AnschlSgen (vgL Bremsen und Beschleunigen). 

In weiterer bevorzugter Ausbildung ist noch eine besondere Nullpunktdedektierung der Winkelstellung des 
Schrittraotores vorgesehen, die einerseits eine exakte Nullpunktdedektierung mit der durch die Schrittzahl des 
Schrittmotors gegebenen Aufldsung gestattet und andererseits innerhaJb der erfindungsgemaBen Schaitung 
unter Verwendung eines Signalprozessors (DSP), keinen zusStzlichen Hardwareaufwand benotigt, also allein 5 
durch Software des DSP realisiert werden kann. 

Da auch diese Variante vielf ach ausnutzbar ist, ist hierf Qr um allgemeinsten Schutz angesucht 

In vorzugsweiser Ausgestaltung dieser Variante ist, neben vielen anderen Unterbringungsmdglichkeiten des 
Mikrofones, die stirnseitige Prazisionsmontage innerhalb des Schrittmotorgehauses, moglichst am auBeren 
Rand des Deckels, vorgesehen, z. B. in ein PaBloch eingepreBt oder eingeklebt 10 

Die Definition des Eichpunktes, bzw. der Nullage des Schrittmotores erfolgt dann zu dieser Stelle, an der sich 
am Mikrofon ein Maximum oder Minimum der Frequenz des aufgefangenen Schalles, welcher von den Spulen 
durch elektromagnetische Vibrationswirkung erzeugt ist, ergibt Hierbei ist es vollig egal von wo der gegebenen- 
falls aus mehreren Schallquelten zusammengesetzte Schall tatsachlich ausgestrahlt ist, da die Maximum- oder 
Minimumstelle der Frequenz zu beliebigem Winkel des Schrittmotors auftreten darf, die Offsetjustierung erfolgt 15 
dann einfach softwaremaBig. Auch ist es mdglich mehrere Mikrofone zur Ortung mehrerer Nullpunkte zu 
verwenden, weiters Maximum/Minimum- A bf rage zu koppeln, usw. 

Um die Auswertung zu erleichtern, ist fur die beschriebene Dopplereffektauswertung eine konstante Fre- 
quenz als Einspeiseschwingung bevorzugt Diese kann entweder durch konstante Schrittzahl wahrend des 
Aufsuchens der Eichkalibrierung erzeugt sein, oder als hdher frequente Schwingung einem SpulenstromstoB 20 
einfach tiberlagert sein. 

Die Gestahung der akustischen Schwingung kann erforderlichenfalls durch Materialwahl der an der Ge- 
rauschbildung beteiligten Teile gewahlt werden. 

Weiters kann das Schrittmotorgehause nach auBen hin gerauschdammend gekapselt sein, was jedoch belang- 
los ist, wenn der DSP eine entsprechend sorgfaltige Filterung der Frequenz durchfuhrt, wobei far die Registrie- 25 
rung des Dopplereffektes die Frequenzanderung in einem schmalbandigen Bereich bei geeichter Geschwindig- 
keit, bzw. Drehzahl des Motors erfolgen kann. 

Eine weitere Anwendung ist, den Schrittmotor nur als Winkelgeber zu verwenden, wobei der Schrittmotor ein 
Kleinleistungsmotor sein kann, und der eigentliche Antrieb uber einen billigen Gleichstromle is tungs motor (z. B. 
Scheibenwischermotor) vorgenommen ist, wobei dann beide Motorantriebe auf einer gemeinsamen, oder mit 30 
einem Verbindungsstuck entsprechend gekuppelten Welle, sitzen. Die Synchronisation des Schrittmotorerzeu- 
gertaktes mit der Verdrehung des Leistungsmotors (beliebiger Art) ist dann durch bevorzugte Gerauschauswer- 
tung vorgenommen, wobei zusatzlich zur Phasenmessung fttr die Synchronisation im Feinregelbereich, eine 
Messung des Frequenzspektrums im Grobregelbereich vorgenommen sein kann. Im Stillstand des Leistungsmo- 
tors kann dann der Schrittmotor bereits elektronisch rund laufen, wobei an der Stelle, wo die Einrastung 35 
vorhanden ist, die GerSuschentwicklung unterschiedlich ist Durch Anderungsdedektierung kann dann diese 
Einraststelle festgesteilt und entsprechend der Drehrichtung des Leistungsantriebes, die Synchronisation des 
Schrittmotores durchgefuhrt werden. Die Schrittzahl im eingerasteten Zustand des Schrittmotores entspricht 
dann dem Drehwinkel des Antriebes. 

Durch die beschriebene Erfindung ist es also erstmals mdglich, einen Schrittmotor nur mit Zusatz eines 40 
Mikrofones und eines als Steuerprozessor verwendeten low-cost Signalprozessors (z. B. in 1 Chip Version), 
sowohl in seiner Nuliposition exakt zu eichen, mit beliebiger Zuordnung zu jeder weiteren Position durch 
Schrittzahloffset, als auch mit Hochstgeschwindigkeit noch sicher synchron zur eingepragten Schrittzahl laufen 
zu lassen. 

45 

1 5.0 Anwendung zur Abtastung einer Schreibspitze auf einer Schreibunterlage 

Im folgenden ist das erfindungsgemaBe Verfahren zur gerauschmaBigen Abtastung der Schreibspitze auf 
einem Papier angewendet, wobei nicht etwa das Schreibgerausch zwischen Papier und Schreibspitze unmittel- 
bar ausgewertet ist, sondern das Verfahren entsprechend der Langenmessungsanwendung, benutzt ist zum 50 
Zwecke der 

Eingabe von Linienzugen graph ischer Bildelemente in folgender Weise: 

es ist ein Schreibstift verwendet, aus dessen Vibration zwischen Schreibauflage, bzw. Schreibunterlage und 
Schreibspitze, die Langenmessung beim Zeichnen der Eingabe von Linienzugen graphischer Bildelemente als 
bevorzugte Berfihrungsfunktion zwischen Schreibspitze und Schreibunterlage, vorgenommen ist 55 

Die Vibration zwischen Schreibauflage, bzw. Schreibunterlage und Schreibspitze betrifft also eine au&erhalb 
des normalen Schreibgerausches bewuBt erzeugte Schwingung, welche als Anschlagsgerausch einer definiert 
kodierten Oberflachenrauhigkeit der Schreibauflage auf tritt, verwendet das Prinzip der schallkodierten Oberfia- 
chenabtastung, wie bereits zuvor in vielerlei Anwendungsbeispielen beschrieben. 

Im besonderen sind fUr die Ausgestaltung eines Oberflachenreliefes der Schreibauflage folgende Varianten 60 
bevorzugt verwendet: 

ein rein punktuelles Reliefmuster, z. B. mit Stoppelprofil nach Fig. 47c wobei die Ausbildung dieser Stoppeln 
anstelle eckig auch rund sein kann, 

oder ein linienartiges Reliefmuster, z. B. parallele Riffellinien nach Fig. 47a oder Fig. 48 oder Fig. 53. 

Beide Varianten weisen den Vorteil auf, daB jede beliebige Schreibspitze, die ein auf der Schreibauflage 65 
aufgelegtes Papier beschreibt, durch das Relief in Schwingungen versetzt ist, wobei das Relief an einer bereits 
vibrierenden Spitze eine Modulation des Vibrationsgerausches vornimmt, so wie dies bereits in den zuvor 
genannten Anwendungsgebieten erlautert worden ist, oder die Spitze ausschlieBlich durch die seitliche Verschie- 
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bung gegen das Relief in Schwingungen versetzt ist In beiden Fallen erfolgt die Beeinflussung der bereits 
bestehenden Schwingung oder einer durch die Bewegung erst erzeugten Schwingung, unmittelbar durch Ab- 
standskodierung sowie durch das Anschlagsgerauschspektrum des Reliefes. Dadurch sind samtliche bereits 
genannten Varianten der Kodiermoglichkeit durch Formgebung, durch Material variation (z. B. in einem Laser- 

5 beschriftungsverf ahren hergestellt vgl. Voranmeldungen) anwendbar. FQr die Reliefausgestaltung ist bevorzugt 
daB die Abstande zwischen den einzelnen Erhdhungen bzw. Absenkungen einer Wegincrementierung entspre- 
chen, die dem Qber diese Erhdhungen bzw. Absenkungen erzeugten Gerausch proportional ist Weiters ist 
evident, daB die Schreibauflage auch ohne Papier mit einer einfachen Spitze beschrieben werden kann. Wird auf 
Papier geschrieben, dann ist natfirlich jede Schreibspitze, die sich an die Riffelung gut durchdrfickt verwendbar 

io (Bleistift Kugelschreiber, etc). 

In Fig. 47a ist dieses fiber das Relief der Schreibauflage erzeugte Gerausch (Schnitt Riffelhnien) als zu jeder 
Riffelung jeweils auftretender Einzelimpuls Tdargestellt, wobei jeder dieser Einzelimpulse einem ImpuIsbQndel 
eines Sensorsignals entspricht. Als Sensor ist z. B. ein Billigst-Mikrofon, oder auch ein Drucksensor, wie induku- 
ver Sensor oder Piezosensor verwendet Die Version mit Riffellinien kann z. B. zum Ankreuzen eines Formula- 

15 res verwendet sein, wobei z. B. noch als Erweiterungsoption in die Schreibunterlage eingelassene LEDs vorgese- 
hen sind, die dann durch Locher der Formulare durchschauen (vgL P 41 00 0013 und P 41 00 732.8) und jeweils 
anzeigen, welche der auf dem Formular aufgedruckten Felder jeweils anzukreuzen sind. Die Anzahl abgegebe- 
ner Gerauschimpulse ist dann als Betatigung fur das Ankreuzen eines Feldes verwendet. Weiters sind zu Fig. 47a 
4 Mikrofone, z. B. an jeder Ecke der Schreibauflage eines (Ml . . . M4) verwendet, mit deren Differenzsignalaus- 

20 wertung, welche durch Lernen den verschiedenen Schreib-Feldern zugeordnet worden sind, festgestellt ist, 
welches der Felder jeweils angekreuzt ist Daher sind filr die Formularanwendung die Leuchtdioden optional 
oder auch nur als Hinweis zu verwenden, wenn eine Auswahlfeldgruppe nicht gewahh worden ist 

Die Auswertung durch die Mikrofone erfolgt dann so, daB mangels unmittelbarer VerfQgbarkeit der elektroni- 
schen Form der mechanisch durch die Handbewegung erzeugten Erregerschwingung, Qber mehrere Mikrofone 

25 ein Phasenvergleich oder Laufzeitvergleich oder auch nur Indentitatsvergleich der empfangenen GerSusche 
vorgenommen ist wodurch die Zuordnung zu bestimmten Gerauscherzeugungspunkten der Spitze vorgenom- 
men ist (z. B. durch Lernen). 

Fur die praktische Anwendung zur Handschrifteneingabe, insbesondere in Formularfeldern, ist es vollig 
unwesentlich, wo genau die Schrift auf dem Blatt bzw. Formblatt vorgenommen ist solange dies z. B. innerhalb 
30 eines aus Auswahlfeldern bestehenden Rasters den unterschiedlichen Feldern noch ausreichend zugeordnet 
werden kann. Lediglich fur die eigentliche Erkennung der handgeschriebenen Schriftzeichen ist eine Feinstauflo- 
sung bendtigt 

Die in Fig. 47c gezeigte punktuelle Variante liefert eine der fiber die gefahrene Wegstrecke proportionalen 
Anzahl von Stoppelprofilerhohungen entsprechende Anzahl von Burstimpulsen, wobei die Intervalle zwischen 

35 den Burstimpulsen des akustischen Signals, der Stoppelzahl als Zeichenfrequenzinhalt entspricht und die relative 
Bewegungsgeschwindigkeit der Schreibspitze fiber die Stoppeln, in ihrer ursprunglich niedrigeren Frequenz 
nicht mehr vorhanden ist sondern in entsprechenden Seitenbandem zum akustischen Signal. Man erhalt daher 
die Bewegungsgeschwindigkeit der Schreibspitze durch Integration dieser Impulse des akustischen Signals zu 
jeweils einem Integrationsimpuls V (vgL Fig. 47d oder fiber entsprechende FiltermaBnahmen (z. B. fiber digita- 

40 les Filter eines Signalprozessors DSP)i 

Das Gleiche erhalt man bei parallelen Riffellinien auf der Schreibflache, jedoch mit dem weiteren ZUSATZ- 
EFFEKT, daB die Riffellinien abhangig von der Bewegungsrichtung der Schreibspitze, unterschiedlich schrag 
geschnitten werden. Dadurch andert sich das Frequenzspektrum (bzw. auch Tastverhaltnis der Integrationsim- 
pulse) insbesondere dann, wenn Formgebung und Abstand der Riffellinien entsprechend gewahh sind (z. B. 

45 Erhdhungen im Halbkreisprofil). Durch Frequenzanalyse, bevorzugt mit Signalprozessor, der eine Vielzahl 
entsprechend verfugbarer Filtercharakteristiken aufweist wird daher der Winkel eines jeweils geschriebenen 
Linienzuges in Relation zur Ausrichtung der parallelen Riffelung (vgL 0 in Fig. 47a) analysierbar, wodurch zu 
jedem erzeugten Integrationsimpuls, welcher dem Oberfahren eines Riffel-Bauches/Taies jeweils entspricht, 
auch noch die Richtung die jeweilige Winkellage des Linienzuges dedektiert ist urn einen Schriftzug in einem 

50 On-Line Verfahren durch Abtasten der Krummungsverlaufe und Proportionen zwischen den einzelnen Linien 
analysieren zu kdnnea Ffir die Symbolerkennung benotigte Pattern- Recognition- Verfahren sind ausreichend in 
groBer Vielzahl bekannt insbesondere solche der vektoriellen Linienverfolgung einschlieBIich ihrer Auswertung 
nach schaltalgebraischen Mustern. Insbesondere wird hierbei auf japan ische Literatur verwiesen, da wegen der 
komplexen japanischen Schriftzeichen diese Technik dort bereits sehr entwickelt ist 

55 Unabhangig von diesen Verfahren ist in bevorzugter Zusatzanmeldung ein Verfahren bevorzugt, welches zur 
Erkennung einer relativen Richtungsanderung zumindest ffir die Vorzeichenerkennung der Richtungsanderung 
ausreichend ist beispielsweise realisiert durch genannte Relationsauswertung durch die Mikrofone (welche z. B. 
an einem oder mehreren Seitenrandern der Schreibauflage angeordnet sind). 

Weiterer Bestandteil dieses Verfahrens ist genannte incrementale Pulserkennung, die zu jedem gefahrenen 

60 Wegincrement der Schreibspitze einen Impuls liefert, vorzugsweise ebenfalls fiber die Mikrofone dedektiert, die 
einem Wegincrement (bzw. einer Riffelung) jeweils entsprechende Richtung zugeordnet ist wobei die Wegin- 
crementierungseinheiten z. B. durch Integrieren eines jeweiligen akustischen Burstes, vorgenommen ist 

Hierbei ist es zweckmaBig die bereits vorgeschlagenen Lernverfahren in Verbindung mit Anderungsfunktio- 
nen zu benutzen. So ist z. B. die Referenzzeit ffir die retriggerbare Zeitdauer mit der die akustischen Burstimpul- 

65 se integriert sind, jeweils durch Lernen wahrend des Schreibens nachkalibriert so daB auch Anderungen der 
Liniengeschwindigkeit kompensiert werden konnen. 

In bevorzugtem Verfahren arbeitet die durch Mikrofone realisierte grob geeichte Richtungserkennungssen- 
sorik mit der durch Oberfahren der Riffellinien, bzw. der Stoppelpunkte, realisierten Feinsensorik folgenderma- 
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Ben zusammen: 

Es ist ein Pausendedektor vorgesehen, der eine relativ zur Pausenzeit (Pi) zwischen den Integrationsimpulsen 
(i) entsprechend langere Erkennungszeit als Pause dedektiert und diese Pausenerkennung als Initialisierung fur 
die Nachkalibrierung der Liniendedektierung uber die Relationsmessung der Mikrofone verwendet wobei 
dadurch auch zugleich eine Distanzmessung des nachsten Linienzuges eines Schriftzeichens festgestelit ist. Mit 5 
dieser Distanzmessung wird weiters entschieden, ob es sich, insbesondere bei Eingabe in Blockbuchstaben, bei 
einer Linie urn den Beginn eines neuen Zeichens, oder um eine weitere Linie eines noch aktuell geschriebenen 
Zeichens handelt Dies ist wichtig, wenn der Zeichenabstand fur die Auswertung nicht von Belang sein soil. 
Durch diese Auflage des Erkennungssystems wird die Genauigkeitsanforderung fur die Relationsauswertung, 
welche durch eine Vielzahl von Mikrofonen erfolgt, wesentlich herabgestuft, da lediglich Positionsbereiche der 10 
Schreibfelder durch Lernzuordnung grob erkannt werden miissen. 

Beispiel 

Wird ein *TvT oder ein "H* geschrieben, dann erfolgt dies unter Umstanden so, daB zuerst zwei lose senkrechte 15 
Striche gezogen werden, und dann erst die Verbindung zwischen diesen Einzelstrichen von links nach rechts 
hergestellt ist, d. h. nicht der letzte Schriftzug sondem der vorletzte Schriftzug fortgesetzt ist 

Nachfolgend beschriebenes Verfahren stellt den Obergang von Grobkalibrierung der Mikrofonspannungsbe- 
zugsmessung zur Feinaufldsung, welche durch die Oberflachenkodierung gegeben ist, her. 

Fig. 6d veranschaulicht das Prinzip: 20 
Es ist ein Linienspeicher vorgesehen, in den zu jedem uber das Feinsystem zu bevorzugter Riffelung der 
Oberflache erhaltenem Interpolationsimpuls (i), welcher zum jeweiligen Oberfahren der Riffelung als Langenin- 
crement erhalten ist, die uber das grobgeeichte Sensorsystem der Mikrofone erhaltenen Werte eingeschrieben 
sind. 

Wie vorangehend bereits zu einem Beispiel veranschaulicht ("M" oder "H"), ist die durch Distanzerkennung, ob 25 
eine aktuell gezogene Linie jeweils zu einem Zeichen gehort oder nicht, vorgenommene Entscheidung uber 
mehrere zurQckliegende Einzellinienzflge rekursiv (rekurrent), die durch Pausenerkennungen zur Erkennung 
der zwischen den Linienzugen jeweils auf tretenden Pausen separiert sind, vorgenommen. Dies ist das kennzeich- 
nende Merkmal des bevorzugten erfindungsgemaBen Verfahrens. In weiterer Ausgestaltung erfolgt dies dann 
uber die Nachkalibrierung der Grobkalibrierung der Mikrofonspannungsbezugsmessung. Wie bereits angege- 30 
ben, k6nnte anstelle der Verwendung von Mikrofonen jede beliebige andere Variante von Sensoren benutzt sein 
(Piezo). 

FQr die zu Fig. 52d veranschaulichte Variante, ist genannter Linienspeicher in so viele einzeln durchlaufbare 
Linienspeichersegmente unterteilt, als LinienzQge riicklaufend mit beriicksichtigt werden sollen plus ein Seg- 
ment fiir den aktuellen Einschreibvorgang. Dieses Segment ist optional unterstutzt jedoch einen Simultanver- 35 
gleich der Kurvenlinien watirend des Schreibens einer aktuellen Linie. 

Da zu jeder neu begonnenen Linie (nach Absetzen, dedektiert durch Pause) das zuvor aktuelle Linienspeicher- 
segment nunmehr die vorhergehende (letzte) Linie speichert und die zuvor letzte Linie im weiteren Segment zur 
vorletzten Linie wird, wird das Segment, welches die vorletzte Linie gespeichert hatte frei und als aktuelles 
Segment der neu begonnenen Linie benutzt Dieser Vorgang entspricht dem zyklischen Vertauschen der 40 
benutzten Speichersegmente zu jeder Erkennung, daB ein gezogener Linienzug jeweils unterbrochen worden 
ist. Diese Erkennung wird durch genannten Pausendedektor geliefert Bevor diese zyklische Vertauschung fur 
die Benutzung der Speichersegmente durch das Pausenerkennungssignal eingeleitet wird, erfolgt die Nahe- 
rungsabfrage der uber die grobkalibrierte Mikrofonspannungsbezugsmessung zu jedem Increment-Takt (i) der 
Feinkalibrierung eingelesenen Werte der Koordinatenpositionen des vorhergehenden Linienzuges in Relation 45 
zu der Koordinatenposition des nach der Pausenerkennung neu begonnenen Aufsetzpunktes der Schreibspitze. 
Diese Naherungsabfrage sucht sich zunachst aus dem jeweils letzten Linienzug den Koordinatenpunkt der zu 
dem des neu angesetzten Schriftzuges die geringste Distanz aufweist (Fig. 52e). 

Liegt dieser Koordinatenpunkt im Limit (vgL Buchstabe L und Distanz "100" in Fig, 52e), dann bewertet das 
vektorielle Zeichenerkennungsverfahren diese Linien zu der vorhergehenden (letzter Linienzug in Fig. 52e), vgl 50 
Beste Naherung«X/Y-Start 1. Liegt der neu aufgesetzte Koordinatenpunkt der Schreibspitze auBerhalb einer 
vorgegebenen Toleranz, dann erfolgt die Naherungsabfrage zum vorherigen Schriftzug (vgl. Buchstabe H und 
Distanz 99 in Fig. 52e), vgL Beste Naherung « X/Y-Start 2). 

Weitere VerfeinerungsmaBnahmen des Verfahrens sind: Die standige Nachkalibrierung der verwendeten 
Distanz zur Erkennung genannten Limits in Relation zu den zwischen zunachst auBerhalb der Distanz aufeinan- 55 
derfolgend gezogenen Linien. FQr Fig. 52e, z. B.: Distanz "99" wurde zunachst nicht erkannt dann wurde die 
zweite senkrechte Linie des Buchstabens H gezogen. Bei Priifung zu letztem Linienzug ergibt sich eine zu groBe 
Distanz, aus deren absolutem Wert ein Bruchteil zur Nachkalibrierung des Limits zur Distanzerkennung von 
"99" fur die Erkennung des zugehorigen Querbalkens verwendet ist. 

Weiters ist grundsatzlich die MaBnahme getroffen, daB bei Erkennung eines Linienmusters als zusammenge- «> 
horiges Schriftzeichen, die Koordinatenposition dem Neubeginn eines Linienzuges zugeordnet ist Wichtige 
Zwischenraume zur Worttrennung zwischen einzelnen Schriftzeichen, sind dann nicht uber die grobkalibrierte 
Mikrofonspannungsrelativierung in absoluter Messung erkannt, sondem Uber die standige in Verhaltnissetzung 
der durch die Riffellinien erhaltenen Wegincremente (i) zu den jeweils zu solchen Wegincrementen erhaltener 
Mikrofonspannungsbezugsmessung ermittelt Dadurch sind Indifferenzerscheinungen, Reflexionen, etc. die die 65 
Messung an den Mikrofonen wesentlich mit beeinflussen, fur die Bewertung belanglos, da ja zu jedem durch die 
gezielte Vibration der Schreibspitze (Erregerschwingung) erzeugten Impulse, der ausreichend reproduzierbare 
Wert Uber die Mikrofonspannungsmessung im Kurvenspeicher fiir die vektorielle Zeichenerkennung abgelegt 
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ist Dieser Speicher entspricht gleich dem bereits erlauterten zusatzlichen Speichersegment, bzw. ist zu diesem 
gekoppelt. In weiterer Variante konhen gegebenenfalls storende Doppiererscheinungen auch uber die durch 
erhaltene Wegincrementierung entsprechender Vektorgeschwindigkeit korrigiert werden. 
Weiters ist noch die MaBnahme getroffen, die Erkennung eines Zeichens abzuschlieBen, wenn das jeweils 

5 aktueU gezogene Linienmuster fQr eine Zeichenerkennung ausreicht und wenn fOr die nachste Linie eine Pause 
uber einen Schwellwert erkannt ist, z. B. der Buchstabe F bleibt ein F, wenn die weitere Linie n _* fur ein E zu spat 
gezogen wird. Andererseits wird ein Mittelstrich " als unerkanntes Element zwischengespeichert bleiben, 
wenn fur diesen Mittelstrich keine Erkennung vorgesehen ist 

Mit bevorzugtem Verfahren ist also eine ausreichend genaue Erkennung eines Zeichens ermoglicht 

to Urn die Auswertung zur Richtungsfeststellung einer jeweils gezogenen Linie mittels des grob kalibrierten 
Mikrofonpeilsystems moglichst anspruchslos ausbilden zu kdnnen, ist die bereits eingangs genannte Vereinfa- 
chung der Abieitung des jeweiligen Winkels eines geschriebenen Linienzuges uber das abgegebene Frequenz- 
spektrum des durch Reliefgebung der Schreibunterlage hergestellten Gerausches, vorgenommen. 

Zwecks Veranschaulichung ist diese Reliefgebung zu Fig. 53 mit einer Riffelung in grSberem Abstand darge- 

15 stellt, wobei mit Bleistiftmine gezogene Linien, dann in zunehmend groBerer Welligkeit auftreten, je naher sie 
der Paralielitat der Riffellinien kommen (vgl. Linie 7 hat geringere Welligkeit, Linie 3 mittlere Welligkeit, Linie 5 
ganz geringe Welligkeit). Das zu Fig, 53 gezeigte Beispiel ist ein Originalabbild von auf Papier mit benutzter 
Riffelunterlage gezeichneten Linien. Die zu den Riffellinien der Schreibunterlage nahezu parallele Linie 7 weist 
in ihrer Welligkeit ein Vielfaches der Linie 5, welche die Riffellinien fast senkrecht schneidet, auf. Dadurch ergibt 

20 sich bei jeweils vergleichbar gleicher Vektorgeschwindigkeit dieser Linien ein anderes Frequenzspektrum, bzw. 
auch Tastverhaltnisse. Je nach gewunschter Ausfuhrung, kann die Winkelableitung dann ausschlieBlich durch 
Filtermittel oder auch durch Einbeziehung von Lernverfahren, bei denen dann zu verschiedenen Winkelrichtun- 
gen unterschiedliche Schreibgeschwindigkeiten eingeeicht sind, z. B. durch mit Koordinatenvorschub automa- 
tisch bewegter Schreibspitze, vorgenommen sein. Als Lernkriterium kdnnen dann Phasenverschiebungen zwi- 

25 schen den Mikrofonsignalen oder auch Frequenz selektive Parameter verwendet sein (z. B. Oberwellenzusam- 
mensetzung, etc.). 

Fig. 52a zeigt den Ablauf fur eine Linienerkennung fur z. B. vorzugsweise schrag (z. B. 45 grd) zur Schreibzei- 
lenrichtung verlaufenden Riffellinien. 

Das dedektierte Schreibgerausch ist zunachst uber ein digitales Filter der Signal prozessorschaltung (DSP) 

30 gefiltert Am Filterausgang wird entschieden, ob das dedektierte Schreibgerausch bevorzugtes Rippelgerausch 
ist oder nicht Das Rippelgerausch bleibt aus, wenn die Schreibspitze exakt parallel zu den Riffellinien, z. B. in 
deren Abstandsmulde eine Linie zieht. Es bleibt dann zwar die Bewegungsrichtungsdedektierung aus, ist jedoch 
nicht erforderlich, da der Winkel der Riffellinien der ON-Line Zeichenerkennung (DSP-Software) bekannt ist. 
Weiters kann durch Lerneineichen das fur diese Schreibrichtung von der Schreibgeschwindigkeit abhangige 

35 Kratzgerausch frequenzmaBig kalibriert werden, wodurch lediglich durch Zeitmessung, Uber die diese Frequenz, 
bei der dann die rippelartigen Integrationspulse (i) fehlen, die Weglange betreffenden Linienzuges ermittelt ist 
Weiters kann diese Langenmessung betreffenden Linienzuges durch die Relationsmessung der Mikrofone 
unterstutzt sein, insbesondere dann, wenn in einem der verwendeten Liniensegmente in unmittelbarer Nahe 
bereits StQtzpunkte uber die rippelartigen Integrationspulse (i) weiterer Linien (in anderer Winkelstellung) 

40 zwecks Interpolation vorhanden sind 

Fur alle weiteren Winkellagen der Schreiblinie entstehen die rippelartigen Integrationspulse (i), uber die exakt 
zu jedem Increment die Anzahl uberfahrener Rippellinien abgeleitet werden kann und weiters die langenmaBige 
Zuordnung eines Incrementes, abhangig von der jeweils dekodierten Winkellage, im Programm uber Konstan- 
ten vorgenommen werden kann. 

45 Fur beschriebene Winkel- und Langendekodierung gefahrener Linien ist dann z. B. nur ein Mikrofon notig, 
bzw. kann jedes beliebige Mikrofon mit Multiplexer an die DSP-Schaltung angeschaltet werden; oder es kann 
auch das Summensignal der Mikrofonspannungen ausgewertet sein. 

Fur die Mikrofonspannungsrelationsauswertung sind die Schreibgerausche an den Mikrofonen selektiv in die 
DSP-Schaltung zum Zwecke der Durchfuhrung eines Peilverfahrens zur Ortung der Schallquelle eingelesen, 

so wobei dieses Peilverfahren z. B. durch Differenzbildung von Amplitude oder Phasenverschiebungen von jeweils 
gegemiberliegenden Mikrofonen (MYP-MYN, bzw. MXP-MXN) jeder Koordinatenrichtung oder auch nur 
nebeneinanderliegenden Mikrofonen langs einer Koordinatenrichtung (vgl. Ml . . . M4 in Fig. 51 durchgefuhrt 
sein kann, bzw. jedes beliebige weitere Peilverfahren (z. B. Phasenauswertung der Peilkanale) zur Anwendung 
gelangen kann und im Prinzip beliebig viele Mikrofone als Peiisignalquellen verwendet werden kdnnen. 

55 Die absolute Genauigkeit der Schallquellenortung spielt nur eine untergeordnete Rolle, da Uber die rippelarti- 
gen Integrationspulse (i) der geriffelten Schreibunterlage, die standige Nachkalibrierung der durch Peilverfah- 
ren vorgenommenen Schallquellenortung uber beschriebenes Lernverfahren erfolgt. Die Schallquellenortung ist 
dann auch gut absolut reproduzierbar und erfiillt dann weiters zusatzlich zur absoluten Reproduzierbarkeit noch 
eine Anderungserkennung, zur ausschlieBlichen Feststellung in welche Richtung sich eine Linie bewegt bzw. 

60 erforderlichenfalls auch in welchem Quadranten (vgl. Fig. 52a Quadrantenadresse). 

Fig. 52b veranschaulicht wie nach Aussetzen eines erkannten Schreibgerausches, nach Ablaufen der Refe- 
renzzeit (Schreibpause) der beschriebene Vektorenvergleich gestartet wird, wobei bei Nichtauffindung eines 
Limits der vorherige Linienzug (Anfangsadresse von STACK geholt) in den Vergleichsspeicher geladen wird 
Erst wenn auch bei. vorherigen Linienzilgen keine Annaherungsdedektierung erkannt ist wird die neu begonne- 

65 ne Linie als Beginn eines neuen Buchstabens erkannt, bzw. bei Oberschreiten eines weiteren Limits als Beginn 
eines neuen Wortes. Es ist evident, daB in erlauterte Dekodierung zur Erkennung eines neuen Buchstabens oder 
Wortes, Erkennungsmuster von jeweils erwartenden Buchstaben oder W6rtern als weitere Entscheidungshilfe 
mit benutzt sein kdnnen (z.Bps„ wenn Wahl zwischen Eingabe von ON und OFF, dann ist vierter Buchstabe 



40 



DE 42 22 990 Al 

illusorisch, usw.)i 

Fig. 52c veranschaulicht die Anderungsdedektierung durch das Peilverfahren zur Gewinnung einer Quand- 
rantenadresse, die in weiterer Verknupf ung mit dem dekodierten Winkel, die jeweiligen Richtungsvektoren, und 
daraus uber Bezugskonstanten aus der Anzahl von zu einer Richtung jeweils gehdrender Rippelimpulse, die 
Langen der jeweiligen Linien rekonstruiert sind, mit damit verbundener Zeichenerkennung (Zeichenverglei- 5 
cher), wobei fQr den ON-Line Modus ein gegebenenfalls bereits erkanntes aktuelles Zeichen bet Erhalt einer 
weiteren Linienerganzung als AnschluBlinie eines zuvor noch abgelegten Linienzuges korrigiert ist (Korrektur 
von new Sign). Zustand new sign entspricht einem neuen Zeichen, Pause beendet die Zeichenerkennung 
(absolute Ruckstellung der Zeichenerkennung). 

Fig. 47a zeigt eine Variante mit eingelegten Leuchtdioden zur Textstellenanzeige durch einen Computer oder 10 
Tonbandkonserve, oder CD-Tonkonserve. eta (vgL genannte Voranmeldungen). (Pencil . . . Schreibstift), insbe- 
sondere fur Sprachlernzwecke (vgL Fig. 48b). 

Fig. 49a zeigt DSP-Schaltung mit Mikrofoneinspeisung, Display (alphanumerische Anzeige). RS232 Schnitt- 
stelle, und Bandsteuerung fQr Tonkonserve. 

Fig. 49b veranschaulicht die Bildung eines Linienvektors aus der Qberfahrenen Rippelzahl, bzw. Stoppelzahl 15 
entsprechender Pulszahl, aus Frequenzspektrum dekodiertem Richtungsvektor und durch Peilmessung erhalte- 
ner Quadranteninformation X, Y, bzw. aus Interpolation mit StQtzpunkten aus Pulszahl. 

Fig. 49b veranschaulicht eine Variante, bei der das Schreibwerkzeug einen fQr alle Koordinatenrichtungen 
jeweils vorhandenen Schwingungssensor (Piezosensor PZS), am Ende des Schreibmine aufweist, der gegebenen- 
falls auch als Schwingungserzeuger benutzt sein kann, mit Mikroelektronik fur die Ansteuerung (MEL), we iters 20 
f edernder zentraler Lagerung (z. B. durch GummituIIe) ELEP der Schreibspitze. 

Fig. 50c zeigt eine Alternative mit elektrodynamischen Vibrator fQr die Schwingungserregung der Schreib- 
miene. 

Diese Ausbildungen der Schreibwerkzeuge sind optional und ermoglicht die Benutzung samtlicher Kodier- 
vorschlage aus den Voranmeldungen. 25 

Es ist im Prinzip fQr die meisten Anwendungen ausreichend, wenn mit einem Standardwerkzeug Qber eine 
geriffelte Unterlage geschrieben wird 

Fig. 51 zeigt einen Vorschlag, insbesondere zur Durchfuhrung mit einer Bildsprecheinrichtung nach P 
' 4l4X) 0013 vom 10.01.91 und P 41 00 732.8 vom 14.01.91 als perfektes Kommunikattonssystem zu einem Compu- 
ter fQr Lernzwecke,um den Bildschirm zu ersetzen, oder zumindestzu erganzen. 30 

Vorzugsweise ist die kombinierte Schreibunterlage/Anzeigetafel an einer Ordnermappe folgendermaBen 
integriert (Fig. 51), wobei natQrlich eine der beiden Funktionen (Schreibunterlage oder LED-Anzeigetafel) auch 
wegf alien kann: 

'' Der Ordner ist zu einer oder beiden Randseiten mit einer an den Randseiten einschlagbar befestigten 
Einschlagtaf el (3) ausgebildet, die die Schreibunterlage und/oder die LED-Anzeigetafel bildet, wobei dann die in 35 

^den Ordner eingelegten Papierseiten einfach auf diese Unterlagetafel (3) zum Aufliegen kommen. Durch die 
unverruckbare Befestigung der Einschlagtafel am Rand ist eine Deckungsgleichheit zur Unterlagetafel gewahr- 

" ? leistet (vgl. Ausstanzungen fur LEDs an Papierseitenji 

Weiters ist auch noch das Gehauseteil (5) zur Seitenanzeige, bzw. weiteren alphanumerischen Anzeige von 
Computerhinweisen an die Innenseite des Ordners mit angenietet und ragt an der Oberseite entsprechend 40 
hervor. Das bevorzugte erfindungsgemaBe Verfahren gestattet dann die Anbringung der Mikrofone (Ml . . . M4) 
an nur einer Seite, direkt an der Innenseite dieses Gehauseteiles, welche der Schreibflache des Ordners zuge- 
wandt ist Dadurch ist Bewegungsf reiheit f ttr die Schreibhand gegeben. 
Weitere bevorzugte Ausgestaltungsmerkmale dieses Ordner sind : 

45 

a) die Verwendung eines Ausgleichfalzes (2) fQr das Einschlagen der Unterlegetafel (3X wobei auch an dieser 
Seite Mikrofone gegebenenfalls anbringbar sind. 

b) Die Kabelfuhrung zur Unterlegetafel auBerhalb am Ordnerrand (vgl internes Verbindungskabel) oder 
als Sandwich eingelegt im Plastikmaterial des Ordners, 

c) ComputerkabelanschluB am eigentlichen Gehause, bzw. TonbandsteuerungsanschluB, 50 

d) optionale symmetrische Ausftihrung auch auf der gegenuberliegenden Randseite mit weiterer Umlegeta- 
fel (spiegelsymmetrische Ausf uhrung als Option). 

Das Merkmal nach Anspruch 218 ermSglicht vor allem die Auswechselbarkeit der Tafel, wenn unterschiedli- 
che Leuchtdiodenanzeigen zu verwenden sind, insbesondere bei Anwendung nur von Leuchtanzeigen zu Ton- 55 
bandtext Hierbei ist der Ausgleichfalz z. B. als mit Rahmenfuhrungsnut (und passender Feder) an der Unterlege- 
tafel oder einer anderen FQhrungseinrichtung versehen, wobei die Haftung dann durch Klettband vorgenommen 
ist, oder auch SchienenfQhrung (z. B. Schwalbenschwanz) von oben nach unten, so daB gegeh seitliches Verschie- 
ben beim Aufklappen der Einlegetafel zum Zwecke des Umblatterns der in den Ordner eingelegten Scriptseiten 
gesichert 60 

16.0 Anwendung auf ein Warenlager 

Im folgenden wird die Erfindung auf ein Warenlager angewendet 

65 

Ausfuhmngsbeispiele 

Die Merkmale der Anspruche 219 bis 228 beschreiben bevorzugte Weiterbildungen von bereits genannten 
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Ausfahrungsbeispielen, in weiterer bevorzugter Ausgestaltung unter Benutzung des bereits zuvor verwendeten 
Fdrderband-Prinzips, bei Verwendung eines Doppelfdrderbandes mit frei bleibenden Mittetstreifen sowie unter 
Benutzung eines auf der Waren- bzw. Behalterstellflache die Behalter von unten her nach Kodierungen abta- 
stenden Kodierlesers. 

5 Das Merkmal des Anspruchs 229 und die Merkmale der Anspruche 229 und folgende sind bevorzugte 
Weiterbildungsmerkmale der Erfindung, fur die auch in eigenstandiger Anwendung, unabhangig von den An- 
spruchen 219 bis 228, Schutz beansprucht ist. Das Merkma! von Anspruch 229 ermdglicht eine besonders 
kostengunstige Ausbildung des Warenlagers ebenso, wie eine excellente Modularisierung und Null-Fehlerrate. 
Diese Eigenschaften konnen insbesondere durch Verwendung des Prinzips in Anwendung nach den AnsprQchen 

io 219bis228erreichtwerden. 

Die Verwendung der Erfindung nach den Anspriichen 219 bis 228 begunstigt eine moglichst einfache und 
wirkungsvolle Ausbildung der weiteren, auch eigenstandig beanspruchten Merkmale, insbesondere durch die 
unmittelbare Kodierung der Transportgfiter oder Warenbehalter des Warenlagers, die in vorliegender Anmel- 
dung nach beliebigem physikalischem Prinzip (z. B. optisch) erfolgen kann, jedoch ist das bevorzugte Verfahren 

15 der Vibrationsabtastung absolut unempfindlich gegen Schmutz und durch bevorzugte Folienanwendung (vgL 
Anspruch 223) besonders kostengiinstig und universelL Hierbei ist nach Anspruch 224 eine Doppelfolie bevor- 
zugt. wobei eine erste Folie, welche das ausgestanzte Kodiermuster aufweist, auf eine zweite Folie aufgeklebt ist, 
welche lediglich zur Gerauschdampfung dient, wobei die Gerauschdifferenzierung sich dann durch den abwech- 
selnden Aufschlag des Stiftes auf der unteren Folie sowie auf der oberen Folie ergibt. 

20 Nach Anspruch 220 kann das zur Ermittlung der Transportgut- oder Warenbehalterpositionen jeweils ver- 
wendete Abtastsystem entweder langs der Transportrichtung bewegt sein, oder auch ruhend sein, wenn die 
Transportgtlter bewegt sind (vgL OPTION LMB fest plaziert in Fig* 55a> 

Fur viele Anwendungsfalle bringt die Bewegbarkeit der Kodierabtastung jedoch Vorteile, insbesondere, wenn 
der Zugriff zum Warenlager zusatzlich noch von Hand, also auch nicht automatisiert erfolgen konnen soli. 

25 Anwendungsbeispiel hiefur ist z. B. eine Tablettreihe in einer Ausstellungsvitrine, die wahrend des Verkaufs Qber 
SchlieOtur der Vitrine zuganglich sein soil, jedoch nach LadenschluB automatisch in einen Safe transportiert 
werden soil, wobei ebenso automatisiert eine Ersatzbeschickung der Vitrine mit Duplikaten erfolgen kann, usw, 
vgl. dazu Anspruche 239 und 241 und Fig. 65 mit Sockel der Vitrine fur Bandtransporte und evtL Batteriekasten 
fur Antriebe (inkl. Ladegerat), Kartenleser fur Identifizierung, abschlieBbarer Beschickungstur fur Entnahme 

30 und Beschickung, z. B. als Qber die gesamte Lange des Schaukastens durchgehende Klapptur. 

Ausfuhrungsbeispiele fur die Unterbringung des Bewegungsantriebes der Kodierabtastung bzw. des Langen- 
meBsystemes zeigen Fig. 55a und Fig. 55b. Fig. 55a veranschaulicht eine Ausfuhrungsvariante nach Anspruch 
227, Absatz cl; dagegen Fig. 55b nach Absatz c2. Beide Varianten benutzen einmal den bereits erwahnten 
Bandantrieb zu beiden Seiten (R und L) mit fur jede Seite vorgesehenem Transportband (FBL, FBR) und mit 

35 zwischen den Bandera frei bleibenden Mittelstreifen durch den das Abtastsystem (LMB) die auf der Unterseite 
der Transportbehalter vorgenommene Kodierung abtastet (B-Stift). Die Bewegung des Abtastsystems erfolgt 
fur beide Varianten ebenfalls durch Fdrderband (FBMX wie zuvor fur die Bewegung eines Vibrationsanschlages 
bereits vorgeschlagen (vgl. Plattentransport). 

Variante nach Fig. 55a weist die Lagerung des Fdrderbandes fttr den Mittelstreifen (Kodiersystem) unterhalb 

40 der Achse der Antriebswellen des Transportbandes (FBL, FBR mit TWL, TWR) auf, Variante nach Fig. 55b 
dagegen, ermdglicht eine niedrigere Bauhdhe durch Verwendung zweier Hulsen (TWL,TWRX welche zu beiden 
Seiten auf die Antriebswelle (LWR, LWL) des mittleren Fdrderbandes (FBM) fur den Transport des Kodierle- 
sers (LMB) gesteckt sind, wobei jede dieser Hulsen (TWL, TWR) den Antrieb jeweils eines der beiden Trans- 
portbander (FBL, FBR) fur die Warenablage (BH) vornimmt (z. B. uber Keilriementriebrader TWL, TWR als 

45 Bestandteil der Hulsen). Diese Triebhulsen sind dann fiber eine Riemen- oder Getriebeankopplung motorisch 
angetrieben (ABL links, dito rechts A BR jedoch nicht dargestellt), ebenso der, bzw. die aus der Hulse heraus- 
schauenden Bolzen fur den Antrieb des KodierleserfSrderbandes (AML, bzw. fur rechts, ABR, nicht dargestellt) 
und jeweils als Riemenscheibe ausgebildet Diese Riementriebe sind dann fur eine Qber den Transportweg 
verteilte Vielzahl solcher Rollen mit Riemen verbunden und zu diesem Zweck als Doppelriemenrolle ausgebil- 

50 det, einmal filr zugehenden Riemen (RM) des vorangestellten Antriebes und einmal fur den abgehenden Riemen 
(RM) des jeweils nachgestellten Antriebes; es ist evident, daO die in Fig. 55b gewahlten Begriffe ffir RM-abge- 
hend, bzw. RM-zufuhrend fur aufeinanderfolgende Triebstellen jeweils alternierend vertauscht sind, da RM-ab- 
gehend und RM-zufiihrend jeweils parallel zueinander angeordnet sind. 

Die bevorzugte Ausgestaltung der durchgehenden Riementriebverbindung ist in beiden Varianten nach 

55 Fig. 55a und Fig. 55b bevorzugt. 

Als weitere Variante ist bevorzugt, die durchgehenden Riementriebe durch an die Riemenscheiben ange- 
flanschte Kleinleistungsmotoren an bevorzugten Stellen zu erg^nzen. Diese sind dann mehr oder weniger nur 
impulslastig betrieben, und nehmen eine differenzierte Bandausgleichsregelung uber langere Bandstrecken vor, 
wobei diese Motoren z. B. Schrittmotoren sein konnen, die synchron getaktet sind und nach erfindungsgemaBem 

eo Verfahren eine Symmetriemessung der Bandzugkrafte vornehmen (vgL dazu Beschreibungsteil weiter unten mit 
genannter weiterer Zusatzanmeldung). 

Weiters zu Fig. 55a und Fig. 55b: In Fig. 55b ist die rechte Seite nicht komplett dargestellt, da spiegelbildlich 
zu linker Seite. 

KGL . . . sind Lager, z. B. Kugellager, als Drehpunkt. der F6rderbandantriebe und in die beiden seitlichen 
65 Fiihrungswande (bzw. Abteilwande) eingepreDt, wobei KGL auch als Walzlager, oder als Gleitbuchse (vgl. 
GBUC ffir mittleren Bandantrieb in Fig. 55a) ausgebildet sein konnen. In Fig. 55b sind die Uber den, bzw. die, 
Triebbolzen (LWR, LWL) des mittleren Bandes jeweils aufgesteckten Triebhulsen der beiden seitlichen Trans- 
portbander (FBL und FBR), nur an Auflagepunkten (AFLG) gelagert und die Triebhfilse zu diesem Zweck uber 



42 




DE 42 22 990 Al 

die Lange des nicht beriihrten Teiles verjQngt (VJG). Weitere Details sind: VSICH . . . Verschiebearreue rung des 
Antriebsbolzen (LWR/LWL) als Verschiebesicherung gegen die aufgesteckte AntriebshQlse (TWL/TWR); wel- 
ters MOT-R, MOT-L (vgL Fig. 55a) Drehmomenteinspeisung der Bandantriebe, dito fur mittleren Bandantrieb 
(nicht dargescellt). Sowohl Variante nach Fig. 55a, als auch Fig. 55b, benutzen ein Qber den Transportweg 
ausgerichtetes Kodelineal, wie bereits in der Hauptanmeldung bevorzugt. In Fig. 55a ist zu diesem Zweck em 5 
weiteres Abtastsystera (LMC) auf der Unterseite des mittleren Transportbandes angeordnet, der das darunter 
parallel zum Transportband verlaufende Kodelineal abtastet (LCODE); in Fig. 55b hingegen ist das weitere 
Abtastsystem (LMC-LML und LMR) in von den Bandantriebbolzen (LWR/LWL) frei gelassenen Zwischen- 
raum feststehend angeordnet und tastet die Unterseite des mittleren Fdrderbandes, durch welches der Kodierle- 
ser (LMB) zur Kodierabtastung der Warenbehaher (BH) bewegt ist, unmittelbar ab, wobei dann auf diesem to 
Forderband eine Riffelung aufgewalzt ist, die die gewQnschte Langenkodierung (vgL z. B. Modulo-2 wie zuvor 
beschrieben) ergibt, also der Kodierung des Kodelineals entspricht, nur ist dann in diesem Fall die Linealkodie- 
rung bewegt, und das Abtastsystem ruhend angeordnet 

Anstelle einer absoluten Kodierung kann auch eine rein incrementale vorgesehen sem, deren Kalibnerung an 
bestimmten Bandstellen durch Berflhrung von Markierungen am Rand des Bandes nach dem erfindungsgema- 15 
Ben Anschlagsprinzip weiterhin erfolgt Weiters vgL Modulo-2 Kodierungsvorschlag der Hauptanmeldung. 

In optionaler AusfQhrung ist auch das mittlere Band von zwei Seiten her angetrieben urn eine exakt geradlim- 
ge Abtastung zu erreichen, daher sind fttr jede Seite ein feststehendes Abtastsystem (LML bzw. LMR) zur 
Abtastung des an jeder Seite bewegten Bandweges vorgesehen. Der Synchronlauf des Bandes kann jedoch auch 
durch Drehmomentvergleich der zu beiden Seiten jeweils vorgenommenen Antriebe erzeugt sein, insbesondere 20 
der Synchronlauf der Antriebe fur den Behaltertransport FBL, FBR), wobei dann die beiden Bandantriebe durch 
ihre Standlast (BH) als gemeinsames Verbindungsstuck gekoppelt sind und durch das erfindungsgemaBe Verfah- 
ren, in bevorzugter Weiterbildung der Verwendung einer zwischen den Anschlagteilen wirkenden Federkraft, 
welche dann die Schwingungsform einer in den Antrieb eingekoppelten Erregerschwingung beeinfluBt, z. B. 
durch Anderung der Phasenlage, die symmetrische, bzw. asymmetrische Belastung der beiden Qber gemeinsames 25 
Verbindungsstuck gekoppelten Bandzuge festgestellt ist In die Motoren MOT-L und MOT-R ist dann zusatzlich 
zu ihrer Verdrehbewegung wieder bevorzugte Torsionsschwingung eingekoppelt Die Einkoppelung der Tor- 
sionsschwingung kann entweder durch analoge Einspeisung oder auch durch naturgemaBe Einspeisung Qber 
Schrittmotor gegeben sein, wobei durch das Prinzip von Aktion und Reaktion und wegen der Federwirkung der 
Bandzuge, bei lediglicher Weiterschaltung des Schrittmotors bereits eine entsprechende Schwingung auftreten 30 
wird, oder durch incrementale Vor- Ruckschaltung des Schrittmotortaktes noch begQnstigt ist, wobei dann 
beispielsweise auf einen Ruckwartstakt jeweils zwei Vorwartstakte des Schrittmotors benutzt sind. 

In Fig. 64 a, b, c ist ein Beispiel fQr die Sensibilisierung der Schwingungsauskopplung, welche durch eine 
Federkraft (Blattfedern BF) verstarkt ist, durch Ankopplung eines Tachogenerators, welcher die Schwingungs- 
auskopplung vornimmt, gezeigt : 35 
N ... Nut mit Mitnehmer FD « MN (Nut und Feder), SW... Schwingrichtung gegen die beiden zwischen Nut 
und Feder eingelegten Blattfedern, Triebwelle entspricht Bandantrieb. 

Als weitere Alternative unter Anwendung des erfindungsgemaBen Prinzips konnen als Schwingamplitude 
so wie als Federkraft, die an einem Schrittmotor unmittelbar auftretenden Vibrationen, uber eine Schwingungs- 
auskopplung, im einfachsten Fall ein Mikrofon, ausgekoppelt sein, wobei dann die BerQhrung der magnetischen 40 
Kraf tfeldlinien von Rotor und Stator des Schrittmotores, als Anschlagsdedektierung zu verstehen ist. VgL dazu 
die Anwendung in Gliederungspunkt 14.0. Durch die Anwendung dieses Verfahrens kann dann unmittelbar der 
Bandgleichlauf an den Schrittmotorantrieben der beiden Bandzugseiten gemessen werden. 

Weiters kann bei einfacheren Varianten (langsameren Bandlauf) auf die Symmetrieregelung der Bandzuge 
auch verzichtet werden. . 45 

In Fig. 55a ist als weitere Variante fur symmetrische Bandlaufabtastung des mittleren Bandes zu beiden 
Randseiten des Bandes (FBM) jeweils ein die Unterseite des Bandes nach eingeprSgten Markierungen abtasten- 
der Kodierleser (LML, LMR) vorgesehen. Diese Kodierung kann auch in Koinzidenz zur Kodierung des 
alternativ verwendbaren Kodelineals (LCODE) ausgewertet sein (LML, LMR fest montiert an Blech LAL). 

Eine weitere optionale Variante ist das seitliche Anschlagsgerausch der Behalter (BH) an ihren seitlichen 50 
FUhrungswanden akustisch uber Mikrofone (M) zu dedektieren, um eine Aussage fiber mogliche Verkantungen 
der BehalterseitenwSnde zu erhalten. Hierbei sind die Mikrofone dann in den FOhrungsseitenwanden eingelas- 
sen (vgL auch M in Fig. 54). In Fig. 63 dagegen ist eine weitere optionale Ausfuhrungs variante gezeigt, bei der 
sowohl Abtastung, also auch Justierung der Behalter, beispielsweise mit in der Passungsmulde der Fuhrungssei- 
tenwande des Transportbandweges eingelassenen Vibrationsanschlagen (OPT mit Drehlagerung oben, oder 55 
auch BLKW mit Drehlagerung unten) in erfindungsgemaBer Weise erfolgt (vgl Anschlagsdedektierung in 
Gliederungspunkt 5.0). 

Weiters ist in Fig. 55a noch eine besonders bevorzugte Variante einer Zentrierung der Transportbehalter 
innerhalb ihrer durch die FOhrungsseitenwande gegebenen Fuhrungsspielraumes vorgesehen (HBR und HBL), 
die folgendermaBen optimiert ist: einmal konnen die Zentrierungsanschlage durch gegenseitiges Andrttcken von ©o 
der Seite her (FBL), die Behalter auf dem Fdrderband zentrieren, und zum zweiten sind diese Anschlage nach 
oben hin aus der Bewegungshohe (DH) der Behalter ausschwenkbar, so daB eine seitliche Verschiebung der 
Behalter an den vorgesehenen Verschiebestellen ermdglicht ist An diesen Verschiebestellen weisen dann die 
seitlichen Fuhrungswande des Transportbandes entsprechende DurchlaBstellen, bzw. Fenster, auf; vgl. dazu 
insbesondere Fig. 54 und Fig. 63. In weiterer optionaler Ausfilhrung sind diese DurchlaBstellen in Querverschie- 6« 
berichtung mit Zentrierschragen (vgL Schrage ZS in Fig. 54) versehen. 

Weiters bedeuten in Fig. 55a: MBL, MBR . . . linkes, bzw. rechtes Antriebsrad genannter Zentrieranschlage 
(HBL, HBR) mit zugehdrigen Drehwinkeln pBL, bzw. pBR. Diese Zentrieranschlage sind in ihrer Zentrierstel- 
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lung eingezeichnet, und weiters noch in ausgedrehter Stellung gestrichelt dargestellt (bei frei gegebenem 
Verschiebeweg des Behaiters). CODE1, CODE2, CODE3 . . . sind differenzierte Kodierungsflachen des Behaiters 
(vgL auch Beschreibungsteil weiter untenX vorzugsweise auf der Unterseite am Behalterboden (jedoch zur 
Illustration an Behaiterseite dargestelltX und enthalten zusdtzlich zur absoluten Kodierung des Behaiters auch 

5 noch eine incrementale Wegkodierung, z. B. Modulo 2- Kodierung, bei der eine incrementale Kodierung in einer 
seriellen Absolutwertkodierung implizit enthalten ist und in vorzugsweiser Ausbildung dieses Verfahrens, die 
Zeitlangenbemessung zur Feststellung eines Phasensprunges in bereits eriauterter Weise zu jedem festgestell- 
ten Anderungsschritt des Kennzustandswechsels aktualisiert ist, d. h. eine gegebenenfatls auftretende Bezugsab- 
tastverzerrung, verursacht durch Anderung der Abtastgeschwindigkeit elektronisch kompensiert ist, wobei 

io naturlich diesem Verfahren physikaiische Grenzen gesetzt sind, Um die Kodeabtastung an den Warenbehaitern, 
bzw. TransportgOtern vdllig unabhangig von der Abtastgeschwindigkeit zu machen, ist bevorzugt angewendetes 
Modulo 2 Kodierverf ahren modifiziert (vgl. dazu auch Fig. 42 plus, a): 

Zu diesem Zweck ist die Impulsdauerdekodierung zur Dedektierung eines Taktphasensprunges fur die Erken- 
nung eines Kennzustandswechsels des im seriellen Modulo 2 Signal kodierten seriellen Datensignals, bzw. des 

is ursprQnglichen Zeichensignals, dahingehend erweitert, daB beispielsweise 3 unterschiedliche Gerauschpegel- 
kennzustande ans telle von nur 2 Gerauschpegelkennzustanden, fur die Kodierung verwendet sind: 

Gerauschkennzustand 1 : entspricht z. B. log.l Pegel des seriellen Modulo-2 Signals mit zunSchst jeweils einer 
halben Taktlange ohne Phasensprung 
20 Gerauschkennzustand 2: entspricht z. B. Iog.0 Pegel des seriellen Modulo-2 Signals mit zunachst jeweils einer 
halben Taktlange ohne Phasensprung 

Gerauschkennzustand 3: Fortsetzung des zuvor zunSchst ohne Phasensprung kodierten Pegets (log.l oder Iog.0) 
um eine halbe weitere Taktlange der Taktperiode des implizit enthaltenen Datentaktes. 

25 Es ist evident, daB diese 3 Kennzustande im Prinzip in jeder Art von Signal modulation fur ein Modulo 2 
kodiertes Signal auch in direkter Form (z. B. Amplitude, Phase, oder Frequenz) verwendet werden kdnnen, daher 
wird um allgemeinsten Schutz fur betreffend bevorzugte Kodierweise des Modulo 2 Signals angesuchL Die 
erfindungsgemaBe Anwendung fur eine Langenkodierung stellt hierbei einen Spezialfall dar, der die mechani- 
sche Ausbildung des bevorzugten Warenlagers vereinfacht 

30 Weiter kann, falls erforderlich, die gewahlte Anzahl der Kennzustande fQr die Quantisierung der Kodierung 
noch entsprechend erhdht werden. 

Die Auswertung erfolgt dann so, daB die bevorzugt im Signalprozessor realisierte Abtastelektroniksoftware 
bei jedem festgestellten Gerauschkennzustandswechsel, der nach Gerauschkennzustand 1, oder nach Gerausch- 
kennzustand 2 Qbergeht, eine Abtastung so vornimmt, als hatte betreffender Pegel (log.l, bzw. Iog.0) nur die 

35 Dauer einer halben Taktlange des implizit enthaltenen Datentaktes, d. h. die Daten sich nicht andern wurden. 
Erfolgt jedoch nachfolgend eine Erkennung des Gerauschkennzustandes 3, dann entspricht dies einer Datenan- 
derung des ursprunglichen Zeichendatensignals, bzw. einer Verlangerung des Modulo-2 Datensignals um eine 
halbe Taktperiode. 

Im einfachsten Fall laBt sich also aus diesen 3 Gerauschkennzustanden ein erfindungsgemaB erweitertes 
40 kodiertes Modulo 2 Signal dekodieren, indem Gerauschkennzustand 1 und 2 unmittelbar den Taktsignalpegeln 
des Datensignals zugeordnet sind, was z. B. durch eine R-S- Flip- Flop- Funktion (z. B. Setzen mit Kennzustand 1 
und Rucksetzen mit Kennzustand 2) erfolgt Tritt Kennzustand 3 auf, dann erfolgt eine Toggle- Funktion des 
Flip-Flops, d. h. der am Ausgang des Flip-Flops vorgenommene Abgriff der Taktdekodierung fQhrt einen 
unabhangig von den R-S-Eingangen vorgenommenen Wechsel durch. Es ist evident, daB diese Funktion durch 
45 Software des DSP (digitalen Signal prozessors) realisiert sein kann, und bevorzugt auch ist 
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Zum Beispiel: 

Input 5 Output-Takt Output-Daten 

( Eingang ) ( Ausgang ) ( Ausgang ) 

Kennzustand Taktsignal Datensignal 

( Zeichensignal ) 

1 log . 1 unverandert 

2 log.o unverandert 

3 negiert log^l Oder log.O, 

je nach unmittelbar 
vorherigem Kennzu- 
stand (1 oder 2) des 
Einganges. 
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Om bei festgestelltem Kennzustand 3 das zugehdrige Datum des seriellen Datensignals absolut dekodieren zu 
kdnnen, ist eine Zwischenspeicherung des am Eingang jeweils eingelesenen Kennzustandes vorgesehen. Weiters 30 
sind Kennzustande 1, 2, 3 bei bevorzugter DSP-Gerauschdekodierung dann einfach Filterausgange eines digita- 
len Filters in der DSP Software. 

Durch den erweiterten Gerauschkennzustand 3, ist das Kodierverfahren vdllig unabhangig von der Abtastge- 
schwindigkeit, was bei bewegtem Warenlager erhohte Abtastsicherheit der an den TransportgGtern, bzw. 
Warenbehaltern angebrachten Kodierungen entspricht Weiters ist auch der Vorteil gegenuber einer optischen 35 
Kodierung gut ersichtlich, da bei erhdhter Ampiitudenquantisierung die Gerauschkodierung nahezu eine gleich- 
bleibend gute StSrsicherheit aufweist, wahrend bei einer optischen Kodierung, diese mit der Amplitudenauflo- 
sung spurbar abnahme. Weiters kann die Quantisierung der 3 Stufen dann wieder als relative Abstandskodie- 
rung, also als Graviertiefe eines Reliefs, oder durch jeweils ubereinandergeklebte Folien unterschiedlicher 
Anschlagsgerauscherzeugung mit entsprechend kongruenten Ausstanzungen, kodiert sein. Im einfachsten Fall 40 
ist dann beispielsweise eine Papierfolie mit einer Metallfolie uberklebt und dann auf dem Kunststoffboden eines 
Warenbehalters aufgeklebt, wobei dann folgende Abtastpositionen zur Erzeugung genannter 3 Gerauschkenn- 
zustande entstehen: 

1. Abtaststift vibriert durch zwei kongruente FolienSffnungen hindurch, direkt auf den Kunststoffboden des 45 
Behalters, 

2. Abtaststift vibriert unmittelbar auf oberster Alufolie, 

3. Abtaststift vibriert an der Stelle, wo nur die Alufolie ausgestanzt ist, also auf der mittleren Papierfolie. 

Weiters kann die Folienanordnung noch auf einer dunnen Gummilage aufgeklebt sein, wo sich dann ebenfalls 50 
eine Gerauschdifferenzierung ergibt, jedoch der Abtaststift nicht mehr am Kunststoffboden des Warenbehal- 
ters, sondern nur mehr auf der Gummizwischenlage vibriert. Die Offnungen der Gerauschbildungsfolien sind 
dann beispielsweise mit Laserbeschrifter oder auch mit elektrostatischem Druckverfahren hergestellL 

In bevorzugter Weise ist die incrementale Wegkodierung am Behalterboden auf 3 Abschnitte verteilt (vgL zu 
CODE1 ... bis CODE3 oben), wobei jeder Abschnitt die gleiche Absolutkodierung fur die Behalterzuordnung 55 
aufweist: 

Im mittleren Teil des Behalterbodens ist die in der Kodierung implizit enthaltene Wegkodierung zur Abta- 
stung incrementaler Wegschritte, in Richtung des Bandtransportes (CODE2) ausgerichtet, dagegen fur die 
beiden seitlichen Teile der Kodierung des Behalterbodens (CODE1 und CODE3), in Querverschieberichtung, 
vgL dazu vor allem Erorterung zu Fig. 56a und 56b im nachfolgenden Beschreibungsteil, insbesondere zu Fig. 78. eo 

Fur die alternative Ausgestaltung mit genannter Kodierweise ergibt sich also ein weiterer wesentlicher 
Vorteil fur die kostengiinstige und zuverlassige Ausbildung des Warenlagers. 

Fig. 54 und Fig. 63 mit Fig. 55a, b bis Fig. 65, zeigen einen Vorschlag fur die Ausbildung der bewegten 
Standflache des Warenlagers nach einem Forderbandprinzip; wahrend Fig. 66a, b bis Fig. 76 einen Vorschlag fur 
eine rotierende Ausbildung der bewegten Standflache des Warenlagers zeigen. 65 

Beiden, von der Ausbildung der bewegten Standflache her nach unterschiedlichen Prinzipien funktionieren- 
den Warenlagem, ist das erfindungsgemaBe Prinzip nach dem kennzeichnenden Teil des Anspruch 229, gemein- 
sam, mit jeweils einer Vielzahl der weiterhin angegebenen bevorzugten Ausfuhrungsvarianten, die je nach 
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ZweckmaBigkeit, das Fdrderbandprinzip oder die konstruktionsweise des Rotationsprinzips, fQr die Ausgestal- 
tung des Warenlagers besonders begunstigen. 

Sowohl fur das Fdrderbandprinzip, als auch fUr das Rotationsprinzip, erfolgt zunachst die Gruppierung des 
Warenlagers in jeweils gemeinsam bewegte Transportgutgruppen, bzw. Behaltergruppen. 

5 In Fig. 54 und Fig. 63 sind das jeweils parallele Fdrderbandreihen (vgL Reihe-A, Reihe-B) mit quer zu diesen 
Reihen, vorzugsweise in senkrechter Richtung zur Fdrderbandrichtung (quer zu QL), erfolgender Querverschie- 
bungsmdglichkeit (in Richtung QR) der auf den Fdrderbandreihen bewegten Behaltern, wobei zu diesem Zweck 
die Passungsmulden (Passungs-Mulde in Fig. 54) der Forderbander, welche eine schienenartige Fahrung der auf 
den Fdrderbandern transportierten Behalter (BH) bilden, an betreffenden Stellen genannten DurchlaB (Quer- 

io verschiebeflache QST) zur Querverschiebung des Behalters uber benachbarte Forderbandstreifen aufweisen. 

In Fig. 67 und Fig. 68 ist die Gruppierung fur das Rotationsprinzip des Warenlagers veranschaulicht Hierbei 
sind rotierende Stellflachen SB-A bis SB-K vorgesehen, die langs ihres Rotationsumfanges aufgestellte Waren- 
behalter (vgl. BH in Fig. 68) aufweisen. wobei jede rotierende Stellflache eine jeweils durch die Stellflache 
gemeinsam bewegte Warengruppe, bzw. Behaltergruppe beinhaltet 

15 Wie bei dem Fdrderbandprinzip sind ebensolche Verschiebestellen der Warenbehalter (BH) vorgesehen, die 
in diesem Fall langs des Rotationsumfanges vorgenommen sind; in bevorzugter Weise zu jeweils gegeniiberlie- 
genden Verschiebestellen weiterer solch rotierender Stellflachea langs des bei der Rotation beschriebenen 
Kreisradius. 

Die Bereitstellung der Behalterverschiebung erfolgt durch Verdrehung der Stellflache zu einer Verschiebepo- 
20 sition betreffenden Behalters (BH), in Obereinstimmung zur Verschiebeposition einer benachbarten Stellflache. 

Die Verschiebung des Behalters erfolgt dann wiederum uber entsprechend vorgesehene Verschiebefenster 

(VSNOT), die in weiterer bevorzugter Ausbildung fur alle nebeneinander aufgestellten Stellflachen (SB-A . . . 

SB-K.) deckungsgleich vorhanden sind. FQr das gezeigte Ausfuhrungsbeispiel eines mit bevorzugt rotierenden 

Stellflachen der Warenbehalter (vgl. BOX) gebildeten Feldes (BOX-A ... bis BOX-K, wobei in jeder BOX eine 
25 zugehorige Stellflache SB-A . . . SB-K vorhandenX sind also 4 solche Fenster vorgesehen; fur jede KompaBrich- 

tung eines, wobei bei Verzicht der Verschiebemoglichkeit einer Koordinatenrichtung, die beiden Fenster betref- 

fender Koordinatenrichtung dann auch entfallen kdnnen. 

Um das Nebeneinanderstellen der rotierenden Stellflachen zu erleichtern, sind diese in einem Gehause (BOX) 

mit quadratischem GrundriB jeweils untergebracht, wobei diese Gehause dann in der Mitte einer jeden Seite das 
30 genannte Verschiebefenster (VSNOT) aufweisen. 

Sowohl dem Rotationsprinzip, also auch dem Fdrderbandprinzip, ist als besonders bevorzugtes Merkmal 

gemeinsam, daB die Verschiebung der Transportgiiter, oder deren Warenbehalter (BH) gegen ihre Haltekraft 

auf der Stellflache erfolgt 

Fflr beide Prinzipien (Fdrderbandversion sowie rotierende Stellflache) ist hierbei auf der bewegten Stellflache, 

35 eine in Querverschieberichtung der Transportgttter, bzw. Warenbehalter ausgerichtete Schienenfuhrung vorge- 
sehen oder wird vor jeder Querverschiebung der Warenbehalter, bzw. Transportgiiter erst gebildet wobei als 
bevorzugtes Merkmal diese Schienenfuhrung, bzw. die Bildungselemente der Schienenfuhrung mit der Bewe- 
gung der Stellflache gleichermaBen mitbewegt ist Ebenso ist fur beide Prinzipien in weiterer bevorzugter 
MaBnahme, die sich auf die gesamte Konstruktion des Warenlagers in Bezug auf Kosten und Zuverlassigkeit 

40 besonders positiv auswirkt, vorgesehen, daB die Transportgiiter, bzw. Warenbehalter selbst den Verschiebevor- 
gang an den vorgesehenen Verschiebestellen wesentlich mitsteuern. So ist beispielsweise fur das Ausfuhrungs- 
beispiel nach Fig. 54 (bzw. Fig. 63) besonders bevorzugt vorgesehen, daB fur genannte Querverschieberichtung 
der Transportgiiter, bzw. Warenbehalter, die in Transportrichtung far beide Prinzipien mitbewegte Schienen- 
fuhrung, unmittelbar durch die Seitenwande der verschobenen Transportgiiter, bzw. Behalter (BH) selbst, vor 

45 einer jeweiligen Behalterverschiebung verfahrensmaBig gebildet ist 

Vorteil dieser AusfQhrung, insbesondere Ausfuhrungsbeispiel nach Fig. 54: Individ uelle Lageranpassung: Die 
Behalter dQrfen beliebige Breite aufweisen, welche nattirlich durch die gewahlte Breite des Verschiebefensters 
(Bmax) an der seitlichen Fuhrung langs des Transportbandes begrenzt ist weiters: die Behalter sind einfache 
Kunststoffbehaiter und diirfen einer standardgemaBen AusfQhrung entsprechen, oder es sind die Transportgiiter 

so unmittelbar selbst transportiert, wobei zur besseren Zentrierung bei der Querverschiebung, die gelagerten 
Waren auf Tabletts abgestellt sein kdnnen, an denen die Verschiebung dann vorgenommen ist 

Fur das Ausfuhrungsbeispiel mit rotierenden Stellflachen ist ebenfalls von diesem Prinzip Gebrauch gemacht 
Bei dieser Variante sind zwar die rotierenden Stellflachen als nach Speichenrad ausgebildete Schienenf uhrungen 
ausgestaltet, also die Schienenfuhrungen beim Warentransport mitbewegt jedoch ist eine Mitsteuerung der 

55 Warenbehalter an den vorgesehenen Verschiebestellen vorgesehen, um ftir eine koordinatengemaBe Verschie- 
bung in 4 Richtungen mit einem gemeinsamen Antrieb fQr alle 4 Richtungen auszukommert Hierbei erfolgt 
durch die Mitsteuerung der Warenbehalter jeweils eine Blockierung aller von der Verschiebung ausgeschlosse- 
nen, jedoch an gemeinsamen Verschiebeantrieb bei der Verschiebung eines Warenbehalters jeweils mit ange- 
koppelten Warenbehaltem. 

60 Besonders herausgestellt ist diese Mitsteuerung der Behalter in Fig. 68; es bedeuten in Fig. 68: 

BOX-GE. . . Gehauseumrandungen der rotierenden Standflachen, Standfiachen selbst nichtdargestellt; 
KBLS . . . Kurbelscheibe, welche als gemeinsamer Verschiebeantrieb uber 4 Kurbelstangen (fur jede Koordina- 
tenrichtung eine). die in Koordinatenrichtung (X, Y) Schienen gefQhrten Verschiebeanschlage BH betatigen. 
Ober diese Verschiebeanschlage sind dann die langs einer Kreisbahn an der rotierenden Stellflache plazierten 

65 Warenbehalter (BH) Uber die vorgesehenen Fensteroffnungen (VSNOT) auf die jeweils benachbarte Stellflache 
verschoben. 

Es ist also zu einer jeden rotierenden Stellflache eine solche Kurbelscheibe (KBLS) mit Kurbelstangen, und 
mit in alle 4 KompaBrichtungen schienengefuhrten Verschiebeanschlagen (VSB) vorgesehen, wobei diese Ein- 
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heiten auf einer gemeinsamen Antriebsplatte montiert sein kdnnen, oder zu jeweils geschlossenen Einheiten (vgl 
BOX-Gehause in Fig. 67) zusammengefaBt sind, und jede Einheit eine rotierende Stellfiache (SB) mit koordina- 
tengemaB ausgerichteten Verschiebeeinrichtungen (X, Y in Fig. 68. vgL Fig. 71) aufweist, sowie diese Einheiten 
dann mit ihren Verschiebefenstern (VSNOT) angedockt (angestellt), zu einem beliebig gruppierten Array 
zusammengestellt sind. _ . 5 

Die Verschiebung der Behalter (BH) erfolgt dann durch die Kurbelstange (OBKBST, bzw. UBKBST), wobei 
verhindert werden muB, daB die Behalter aller vier Koordinatenrichtungen des gemeinsamen Verschiebeantrie- 
bes (KBLS) verschoben werden. Die Blockierung betreffender Behalter erfolgt dann durch Gegenstellen eines 
an betreffendem Verschiebefensters weiteren Behalters zu jeder Seite, an der eine jeweils weitere Stellfiache, 
bzw. BOX, fiber die bevorzugten Verschiebefenster (VSNOT) angedockt ist 1st keine weitere BOX, an betref- io 
fender BOX von der die Verschiebung eines Warenbehalters ausgeht, angestellt (angedockt), dann ist betreffend 
freies Verschiebefenster durch eine Blendenabdeckung (VS) verschlossen (z. B. als Schiebeblende zum Einschie- 
ben ausgefuhrt). Weiters ist Vorsorge getroffen, daB durch die Blockierung der Verschiebung von Behaitern 
durch Entgegenstellen. der Antrieb der Verschiebung, also die Verdrehung der Kurbelscheibe, nicht mit blok- 
kiert ist Dies erfolgt durch eine Ausgleichsfederung im Schiebeweg betreffender Behalter. 15 

Zwecks mdglichst einfacher Ldsung ist diese Ausgleichsfederung unmittelbar an der Kurbelstange vorgenom- 
men, vgl. dazu auch Fig. 70: z. B. als Teleskopfederung mit einer Druckfeder. (DRLGKBLS . . . Drehlagerung der 
Kurbelstange an Kurbelscheibe KBLS mit entspr. versenkter Lagerfixierung DABS). Die Ausgleichsfederung 
wird dann bei blockierter Behalterverschiebung wahrend der Kurbelscheibenverdrehung entsprechend zusam- 
mengedruckt und dann wieder entspannt, ohne daB eine Verschiebung betreffender Behalter statt gefunden hat 20 

Fur die bevorzugte Rotationsvariante der Stellfiache sind also nur zwei Antriebe fur jede BOX erforderlich: 
ein Antrieb, der die langs eines Kreisradius abgestellten Behalter (BH) durch Winkelverdrehung zu den jeweils 
gewunschten Fensterdffnungen (VSNOT) bringt und ein weiterer Antrieb, der jeweils die Kurbelscheibe 
(KBLS) betatigt Hierbei sind dann samtliche Behalter die von den Verschiebeanschlagen (VSB) der an der 
Kurbelscheibe vier angeschlossenen Kurbelstangen mit erfaBt sind, uber die offene Fensterdffnung (VSNOT) 25 
zur Stellfiache der Nachbarbox verschoben, wenn diese jeweils keinen Behalter entgegengestellt haben, d. h. 
einen freien Verschiebeplatz aufweisen (vgl. dazu Leerplatz LPZ in Fig. 68 und weiters Fig. 69 und Legende 
Fig. 67). Weiters sind die Kurbelstangen an der Kurbelscheibe bevorzugt so angeordnet daB zwei Kurbelstan- 
gen einer Koordinatenrichtung (bzw. jeweils entgegengesetzter KompaBrichtungen) auf einer Seite, und die 
zwei anderen, auf der anderen Seite angeordnet sind, wobei in Fig. 68 die beiden unteren Kurbelstangen 30 
(UNKBST) jeweils strichliert dargestellt sind (vgl. dazu durchgehende gezetchnete oberen Kurbelstangen 
OBKBST). 

Damit das derartig gesteuerte Warenlagerarray das bevorzugte Verschiebeverfahren durchftihren kann, sind 
in jeder BOX einerseits mindestens ein frei gehaltener Belegungsplatz (vgL LPZ in Fig. 68 oder Fig. 69, Fig. 67) 
zur Aufnahme eines Warenbehalters erforderlich, und andererseits muB mindestens ein Behalter vorhanden sein, 35 
um die beschriebene Blockierung (vgL Fig. 67, Legende) zur Verschiebestelle einer benachbarten BOX durchzu- 
fuhren. Ansonsten kdnnen an beliebiger Stelle die Ablageplatze zum Abstellen von Behaitern benutzt sein. Je 
nachdem wie der Rechner der Steuer- und Registriervorrichtung die einzelnen Behalter im BOX-Anray verteilt, 
kdnnen auch mehrere Behalter gleichzeitig in einem VerschiebeprozeB durch das Array wandern. Die optimale 
Wegfindung wird dann vom Rechner immer von Transportfall zu Transportfall simuliert, bzw. errechnet 40 

Weiters kdnnen auch unterschiedliche BehaltergroBen innerhalb einer BOX gelagert sein, wobei dann die 
Verschiebefenster und der Leerplatz (LPZ) fur die Durchgangsverschiebung der Behalter, dieser GroBe ange- 
paBt ist Fig. 69 veranschaulicht ein Beispiel: Die Ftthrungsschienen der Behalter sind in jeweils gleichem 
Winkelteilungsraster angeordnet und in doppelter Anzahl vorhanden, als fur die kleineren Behalter erforderlich 
ware (ps/2), wobei z. B. an geradzahligen Schienen die kleinen Behalter und an ungeradzahligen Schienen die 45 
groBeren aufgeschoben sind (vgL Schiene(K) und Schiene(G)X Weiters ist in weiterer bevorzugter Ausfiihrung 
vorgesehen, das Speichenrad der Schienen in eine Lage zu Drehen, bei der zwei Behalter nebeneinander so vor 
dem Fenster zu stehen kommen, daB sie nicht mehr durchgeschoben werden kdnnen und das Speichenrad gegen 
weitere Verdrehungsmdglichkeit von auBen gesichert ist Dies entspricht der Verriegelungsstellung der Behalter 
zur BOX-Entnahme aus dem BOX-Array (Feld). In Fig. 69 ist die GroBe des groBeren Behaiters zur mit SOP 50 
bezeichneten Fensterdffnung der Seitenwand so gewahlt daB er gerade noch durchgeschoben werden kann und 
daB far zwei benachbarte kleinere Behalter die Durchschiebung mit Sicherheit verhindert ist (Fenster um 2 • SP 
zu klein, vgL Fig. 69), wenn sich das Speichenschienenrad in der entsprechenden Stellung zur Verriegelung aller 
offenen Fensterdffnungen (VSNOT) befindet (bei Entfernung betreffender BOX aus dem Array, bzw. Feld). 

MaBnahmen zur Fixierung der Verriegelungsstellung des Schienenspeichenrades (Fig. 69) sind als Beispiel in 55 
Fig. 68, Detail- VR veranschaulicht Um trotz der, aus Gninden der leichteren Anreihbarkeit gewahlten quadrati- 
schen Grundform der BOX-Gehause, eine allseitige Abziehsicherung der auf bevorzugtes Schienenspeichenrad 
einer BOX jeweils aufgeschobenen Behalter gegen die Zentrifugalkraft wahrend der Rotation zu erreichen, ist in 
weiterer bevorzugter Ausfiihrung langs der Kreisbahn, welche bei der Rotation des Speichenrades von den 
auBenliegenden Behalterseitenwandstellen beschrieben ist, eine der Kreisbahn entsprechende FUhrungsseiten- 60 
wand (vgL BANDE in Fig. 68 und Fuhrungsstreifen FS in Fig. 69) vorgesehen, gegen die die bevorzugt runden 
Behalterseitenwande anliegen; in weiterer Variante k6nnen die Behalter dann auch noch an ihrem FuBpunkt 
drehbar gelagert sein (vgL dazu Drehlagerung in Fig. 77), wodurch die Behalter dann einen geringen Reibungs- 
widerstand gegen die Rotation aufweisen, da sie bei BerUhrung der BANDENwand rotieren. In weiterer 
Alternative ist die Verschiebung der Behalter aus einer federnden Raststellung BF-SW heraus vorgenommen 65 
(vgl. dazu Blattfedereinlage BF-SW der Speichen, bzw. Schienenfuhrungen des Speichenrades in Fig. 66a), die so 
bemessen ist daB die Seitenwande der Behalter an der bevorzugten BANDEnfOhrung nicht anstoBen. In 
erweiterter Ausfuhrung ist diese Bandenfuhrung jedoch auch zugleich als Einraststelle des Verriegelungsmecha- 
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nismus zur Arretierung der Speichenradverdrehung bei entnommener BOX vorgesehen (VR in Fig. 68). Diese 
Einraststelle ist ein Senkloch an der Bandenwand, in die ein Rastbolzen bei der Verriegelung eingreift Neben 
der naheliegenden mechanischen Betatigungsmoglichkeit des Rastbolzens, jeweils bei der Entnahme einer BOX 
aus dem Arrayfeld, ist eine elektronische Betatigung mit CODE-SchloBverriegelung weiters bevorzugt; Vorteil: 

5 absolute Diebstahlsicherung; nur durch Zerstdrung konnen Behalter entnommen werden. Urn gegebenenfalls 
bei dflnnwandigem BOX-Kunststoffgehause die Verschiebefenster aufbruchsicher zu machen, kann z. B. der 
Fensterrahmen als eingesetzter Metallrahmen ausgefuhrt seia Der Ansteuerkreis der CODE-SchloBverriege- 
lung ist dann beispielsweise von der Auflageflache der BOX, welche auch die Antriebe aufweist her angesteuert, 
wobei zwei federnde Kontaktpunkte bzw. Kontaktflachen ausreichend sind, wenn eine Modulo 2 ubertragene 

to Stromversorgung mit abgetrennter Speisespannung verwendet ist. Dieses Verfahren ist ubrigens bereits in P 
27 51 066 (Offenlegungsschrift) vom Anmelder offenbart 

Der Ansteuerkreis der CODE-SchloBverriegelung liefert im Entriegelungsfall einen StromstoB, der die Entrie- 
gelung des Rastbolzens, dito im Verriegelungsfall seine Verriegelung vornimmt Detail-VR zu Fig. 68 zeigt einen 
Vorschlag, bei der diese Funktion nach dem Prinzip eines polarisierten Relais erfolgt: In das Verriegelungsloch 

15 ist eine Schalenkernspule (Spule SK VR) eingepaBt, die zum Einrasten des Rastbolzens ein zentrisches Loch 
aufweist Das Kopfende des Rastbolzens ist mit einer kleinen Dauermagnetpille versehen (vgL AS-polarisiert in 
Detail- VR), welche durch entsprechend magnetisch anziehendem StromstoB der Spule (SK-VR) ins Loch des 
Kernes gezogen ist; dito ist bei einem abstoBend polarisiertem StromstoB der Rastbolzen aus dem Kern wieder 
ausgestoBen, unterstutzt von einer Federkraft die den Rastbolzen wahrend der Rotation des Speichenrades 

20 gegen seine Zentrifugalkraft halt Gegen diese Federkraft (vgL FR von OPTION3 in Fig. 66a) muB dann die 
Spule (SK- VR) beim Verriegeln das magnetische Kopf stuck des Rastbolzens, bzw. Verriegelungsstiftes, (vgl. AS 
in Fig. 66a bzw. OPTION4 in Detail- VR, Fig. 68), anziehen. Urn f0r alle Behalter-Stellpositionen des Speichenra- 
des eine Verriegelung zu ermSglichen, sind z. B. f Or jede Speiche solch ein Verriegelungsstift vorgesehen, bzw. es 
ist gewahrleistet, daB die zentrale Steuerung ein Behalterpaar, mit aufeinanderfolgend gereihten Behaltern an 

25 einem Fenster zur VerfQgung halt oder einen Leerplatz, so daB kein Behalter aus dem Fenster fallen kann, wobei 
es auch ausreichend ist betreffende Behalterkonftguration in Relation zu einem einzigen Verriegelungsstift 
einer bevorzugten Speicher- bzw. S tell position des Speicherrades durch die zentrale Steuerung herzustellen. 
Weiters ist es zweckmaBig in jeder BOX einen nicht gefQIIten Behalter zu haben, der gegebenenfalls in eine zur 
Entnahme aus dem BOX -Array bestimmten BOX durch die zentrale Steuerung eingefugt werden kann, falls ein 

30 Behalter zur beschriebenen paarweisen Fensterverriegelung fehlen sollte. Weiters ist es zweckmaBig bei der 
Steuerung der Behalter, die Behalter in der BOX so zu plazieren, daB die Fensterplatze immer paarweise plaziert 
werden, und zweitens, daB einzelne Behalter einer ungeraden Behaltergesamtzahl nicht an die Fensterplatze 
abgestellt werden. All diese Funktionen sind im Simulationsprogramm, bzw. Optimierungsprogramm der zentra- 
ten Transportsteuerung der Behalter enthalten. Eine weitere Funktion beim Booten des Lagers (Initialisierung) 

35 ist, festzustellen welche Schienenfuhrung, bzw. Speiche, beschriebenen Verriegelungsstift aufweist, wenn nur ein 
solcher Stift vorhanden ist Dies erfolgt dann durch einen Verriegelungsversuch zu jeder Speichenstellung: mit 
der zuvor beschriebenen Anschlagsdetektierung oder dort wo der Antriebsmotor einen entsprechend sponta- 
nen Stromanstieg beim Anlauf einer Speichenstellung aufweist dort befindet sich dann die Verriegelungsposi- 
tion. Weiters ist in jeder BOX eine Schaltung zur Codeentschlusselung und zur Ableitung der Versorgungsspan- 

40 nung, insbesondere der Stromversorgung fur die Ansteuerung der Schalenkernspule (SK-VR), vorhanden. 

Fur die Transportbandvariante des Warenlagers kann als alternative optionale Ausfuhrungsvariante ebenfails 
eine Blockierung durch benachbarte Behalter bei der Querverschiebung erfolgen (Variante nach Fig. 63), und 
zwar bei der Herstellung des Schiebeweges, welcher durch die Seitenwande jeweils benachbarter Behalter in 
bevorzugter Weise eine Fuhrung erhalt 

45 Grundsatzlich sind fur die Transportbandvariante des Warenlagers zwei Alternativen zur Herstellung des 
Schiebeweges fur die Querverschiebung der Behalter (BH), bzw. Transportguter, besonders bevorzugt und in 
Ausfuhrungsbeispielen entsprechend beschrieben: 

Variante (a): eine Unterbrechung des Fdrderbandweges an der Verschiebestelle, wie zu Beispiel nach Fig. 54 
vorgenommen (vgL auch Fig. 56a bis Fig. 56c), 

50 

Variante (b): Blockierung durch benachbarte Behalter an der Verschiebestelle, anstelle einer Unterbrechung des 
Forderbandweges, wie zu Beispiel nach Fig. 63 vorgenommen, 

zu Fig. 63 (Variante b): durch an der Verschiebestelle eingelassene Klappen . . . KB4) wird der Behaltertransport 
55 (BH) unmittelbar vor Erreichen der Verschiebestelle durch gesteuerten Anschlag blockiert, so daB die gesamte 
Behaiterschlange hinter der Blockierung bei noch laufendem Transportband zum Stillstand kommt die vor der 
Blockierung laufende Behaiterschlange ist jedoch durch das Transportband weiterbewegt Das weiterhin be- 
wegte Transportband rutscht dann gegen den Rei bungs widerstand der Auflagehaftkraft der Behaiterschlange 
durch. Nach Erreichen des vom ersten Behalter der bereits blockierten Behaiterschlange zum letzten Behalter 
60 der noch bewegten Behaiterschlange sich vergroBernden Abstandes von einer Breite, die der Breite des quer zur 
Transportrichtung verschiebenden Behalters entspricht (z. B. Bmax), stoppt das Fdrderband, und die Verschie- 
be-Gasse (QST) durch die ein betreffender Behalter querverschoben werden soil, ist frei gegeben. Weitere 
alternative MaBnahmen sind, Blockierungsanschlage (BLKW) vorzusehen, die die flankierenden Behalter der 
Verschiebe-Gasse stabilisieren. 
65 In bevorzugter Weiterbildung sind genannte Blockieranschlage (KB1 . . . KB4 in Fig. 63) als langs der Ver- 
schiebefenster, in Verlangerung der flber die Fensterbreite (Bmax) jeweils unterbrochenen Abteilungs- bzw. 
Fuhrungswande der Passungsmulden, in den Boden eingelassene Schwenkklappen (KB1 . . . KB4) ausgefuhrt, 
welche zu mehreren Funktionen verwendet sein konnen (vgl. auch noch nachfolgenden Teil der Beschreibung). 



48 




DE 42 22 990 Al 

Eine dieser Funktionen ist z. B. die Blockierung der Behalterschlange, weiters kdnnen diese KJappen (als 
Alternative) auch noch in mehrere Teilbereiche unterteilt sein (KB1 . . . KB4), zum Zwecke der Behalterbreiten- 
anpassung. . j , 

Die Behalterbreitenanpassung der Verschiebe-Gasse kann jedoch auch noch in einer anderen, weiters bevor- 
zugten Variante erfolgen; vgl. dazu genannte Variante (a), welche in Fig. 54 in einer Obersichtszeichnung und in 5 
Fig. 56a bis 56c als Detail veranschaulicht ist: 

Zu Fig. 54, und Fig. 56a bis Fig. 56c (Variante a): 
Fig. 56a und Fig. 56c betreffen jeweils eine Schnittzeichnung der Verschiebestelle, mit Blickrichtung in Richtung 
(QR) der Verschiebe-Gasse (QST) zur Querverschiebung der Behalter (BH), also mit Ansicht der Langsschiebe- 
richtung (QL), wobei in Fig. 56a eine Momentaufnahme dargestellt ist, bei der die Behalterschlange mit Behalter io 
BH(n) und nachfolgendem Behalter BH(n-M), gerade uber die Unterbrechungsstelle des Forderbandes (vgl 
Stegmitte) geschoben sind und in Fig. 56c eine Momentaufnahme dargestellt ist, bei der ein zur Querverschie- 
bung bereitgestellter Behalter gerade querverschoben ist, in senkrechter Richtung zur Transport- bzw. Langs- 
verschieberichtung (QL) des Transportbandes. Die Verschieberichtung entspricht dann QR in Fig. 1. Fig. 56b 
zeigt hingegen die Ansicht der Verschiebestelle mit Blickrichtung in Fdrderrichtung des Fdrderbandes, also mit 15 
Ansicht der Querverschieberichtung (QR). Unter Bezugnahme dieser drei Abbildungen (Fig. 56 a, b, cX soil die 
bevorzugte Ausgestaltung der Verschiebestelle naher beschrieben werden: 

GemaB genannter Variante (a), ist der Forderbandantrieb an der Verschiebestelle unterbrochen (vgL Stegmit- 
te). Diese Unterbrechung ist durch eine jeweilige Umlenkung, oder als Option auch Aufwicklung, der beiden 
parallel laufenden Fdrderbander zu beiden Seiten der Unterbrechungsstelle vorgenommen (vgL Transport- F6r- 20 
derbandtriebrollen TW-R, L, bzw. -Auflage- oder Umlenkrollen und Kodierleser-Fdrderbandtriebrollen LW-R, 
L, bzw. - Auflage- oder Umlenkrollen, jeweils auf rechter und linker Seite der Unterbrechungsstelle). Das gleiche 
gilt far den Fdrderbandantrieb des Kodierlesers. 

Entsprechend ihrer Auftrennung an der Verschiebestelle, sind die zu beiden Seiten der Unterbrechungsstelle 
(rechts und links) vorhandenen Fdrderbandantriebe getrennt steuerbar, d. h. die Transportbander der einen 25 
" Seite kdnnen angehalten werden, wahrend die Transportbander der anderen Seite der Unterbrechungsstelle 
noch laufen, oder die Transportbander kdnnen zu beiden Seiten der Unterbrechungsstelle unterschiedliche 
Transportrichtungen aufweisen. Von diesen Moglichkeiten ist bei der Bereitstellung der Durchschiebe-Gasse 
(vgL QST) auch Gebrauch gemacht, und zwar so, daB nach Oberfahren der Unterbrechungsstelle des als erste 
Fuhrungswand der Verschiebegasse benutzten Behalters, zu einem Zeitpunkt, wo sich dieser Behalter bereits im 30 
Bewegungsbereich des der Unterbrechungsstelle in Transportrichtung beginnenden neuen Transportbandes 
(fur die eingezeichnete Transport-, bzw. Langsschieberichtung in Fig. 56a, also rechts) befindet, gestoppt wird, 
und zwar weiterhin zu einem Zeitpunkt zu dem die entsprechende Seitenwand dieses Behalters die gewQnschte 
FQhrungsposition einnimmt (vgl. BH-SR in Fig. 56c). Die genaue Stelle an der dieser Behalter jeweils durch 
• Stillstand betreffenden Transportbandes (E>oppelband FB-R, L-rechts) angehalten ist, ist durch die zentrale 35 
' Steuervorrichtung des Warenlagers bestimmt und der Breite des jeweils zu verschiebenden Behalters (vgl. BH in 
Fig. 56c) angepaBt Nach diesem Vorgang wird das in Transportrichtung seinen Transportweg an der Unterbre- 
chungsstelle (Stegmitte) beendende Transportband (Doppelband FB-R, L-links), in eine seiner vorherigen Trans- 
portrichtung entgegengesetzten Richtung zurUckbewegt, und zwar soweit, bis der erste Behalter der auf diesem 
Transportband stehenden Behalterschlange an seiner FQhrungsposition (vgl. BH-SL) zum stehen kommt, so daB 40 
die zu beiden Seiten der Unterbrechungsstelle nach Stillstand beider Fdrderbandseiten geparkten Behalter 
(BH-SR und BH-SL in Fig. 56c), mit ihren sich gegenuberliegenden Seitenwanden jeweils eine hohle Gasse 
(QST) bilden, die der Breite des zu verschiebenden Behalters (Bmax) jeweils angepaBt ist, wobei diese Breite 
durch bevorzugtes Verfahren stufenlos einstellbar ist, was eine optimale Lagernutzung ergibt, da jedes in einem 
Warenbehalter gelagerte Warensortiment unterschiedliches Lagervolumen bei 100% Nutzung dieses Volumens 45 
aufweisen darf. 

In weiterer bevorzugter Ausbildung sind die Ecken der frontalen StoBflachen der Behalter mit einer Zentrier- 
schrage versehen (ABS-BHK in Fig. 54), damit bei der Behalterverschiebung die Seitenwande der zur FQhrung 
verwendeten Behalter sich nicht verkanten kdnnen. Da die Behalter selbst zur Zentrierf uhrung verwendet sind, 
ist es z. B. ausreichend nur die Vorderseite oder Rilckwand der Behalter an den Kanten entsprechend abzuschra- 50 
gen (ABS-BHK). 

Die eigentliche Querverschiebung kann in verschiedenen Varianten erfolgen: Neben der Variante, bei der die 
Behalterverschiebung durch aus dem Boden heraus schwenkbare KJappen (vgl. KB1 . . . KB4 und vorausgehen- 
der Teil der Beschreibung) erfolgt, wobei die KJappen dann die Behalter an der Vorder- oder Rttckseite 
anschieben, wie in Fig. 63 dargestellt, und weiters, zur Oberbrilckung groBerer Distanzen auch gefaltete Klap- 55 
pen zum Einsatz kommen kdnnen, ist in besonders bevorzugter Weise vom bereits in der Hauptanmeldung 
verwendeten Mitnehmerantrieb, bei dem ein Mitnehmerteil von einem Forderband (960-Q) zum Zwecke einer 
Transportbandsteuerung bewegt ist (vgl. PlattenzubringerX Gebrauch gemacht Dieses Fdrderband (960-Q) ist 
dann langs der Querverschieberichtung (QR) ausgerichtet und innerhalb des an der Unterbrechungsstelle des 
Transportfdrderbandantriebes frei bleibenden Schlitzes (vgL Stegmitte) bewegt, was in einem Schnitt zur 
Stegmitte (aus Fig. 56 und 56c) in Fig. 56b dargestellt ist 

In weiterer bevorzugter Ausfuhrung als weiterfuhrende Option, ist an der Unterbrechungsstelle des Trans- 
portfdrderbandantriebes, im frei bleibenden Schlitz ein den Schlitz ausfullender schmaler Stegkorper (Stegstut- 
ze) angeordnet, der zugleich eine BandfOhrung fUr das zur Querverschiebung verwendete Fdrderband (960-Q) 
aufweist Diese Bandf uhrung besteht aus einem der Bandbreite angepaBten waagrechten Durchzugschlitz, durch 65 
das das Forderband durchgezogen ist und weiters aus einem in der Mitte dieses Durchzugschlitzes nach oben 
fdhrenden senkrechten Schlitz, in dem der Mitnehmer (MNQ), welcher am Band montiert (FIXI, Fig. 56b) und 
durch das Band bewegt ist, mitgefuhrt ist, wobei dieser weitere Fuhrungsschlitz optional ist, d. h. das Fdrderband 
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des Mitnehmers dann nicht abgedeckt ware. Der Antrieb des Forderbandes far die Querverschiebung erfolgt 
autark, wobei z. B. eine Aufwickel- oder Umlenkrolle an einem Ende der Fdrderstrecke und ein Antriebsmotor 
am anderen Ende der Fdrderstrecke vorgesehen sind, oder an beiden Enden ein Antrieb zur Bandspannung 
vorgesehen sind. Bei Verwendung einer Aufwickelrolle ist diese dann durch eine die Abwicklung des Bandes 
5 spannende Federkraf t vorgespannt Die Verwendung zweier Antriebe zur Bandspannung (Fig. 56b) hat den 
Vorteil, daB durch Differenzeinspeisung aber zwei Schrittmotore, deren Schlupf zum Schritt-Takt in bevorzug- 
ter Weise gemessen ist, unmittelbar zur Anwendung kommen kann, um bei evtL Blockierungen des Schiebevor- 
ganges diesen Zustand als Schwellwert des gemessenen Schlupfes festzustellen und den Verschiebevorgang 
gegebenenfalls abzuschalten und eine Stdrmeldung auszugeben. 
to Bevor dies jedoch erfolgt, sind noch Zentrieranschlage aktiviert (vgL HBL, HBR in Fig. 54 und Fig. 55aX die 
vor Ausgabe einer Stdrrneldung eine Neuzentrierung jener Behalter vornehmen, welche den verschobenen 
Behalter (BH) durch ihre Seitenwande (BH-SR. BH-SL in Fig. 55c) in beschriebener Weise zentrieren (sekundie- 
ren). Eine weitere Alternative ist, den Verschiebeanschlag selbst (MNQ) zur Oberwachung einer Behalterblok- 
kierungsstdrung mit einem Mikrofon zu versehen, durch welches nach bereits zuvor zur Genttge in weiteren 
15 Anwendungsbeispielen beschriebenen Prinzipien, eine Belastungssicherung vorgenommen ist; oder auch in die 
Verschiebegasse (QST) entspr. Oberwachungsmikrofone eingelassen sind. 

In weiterer Alternative kann der beschriebene Fuhrungsschlitz von Band und Mitnehmer (Bandfuhrungs- 
schlitz in Fig. 56b) durchgehend bis zu den Enden der Stegstutze vorgenommen sein oder nur Qber die Verschie- 
belange vorgenommen sein, weiters ist evident, daB die Stegstutze, wie die meisten der fur das bevorzugte 
20 Warenlager verwendeten Komponenten, ausschlieBlich aus Kunststoff hergestellt werden kann. 

In Fig. 56b ist noch dargestellt, wie der Mitnehmeranschlag (MNQ) durch die radiale Umlenkung an den 
Enden seines Forderbandes (960-Q. vorne, hinten), aus seiner Mitnehmerposition herausgedreht wird, d. h. aus 
der Verschiebeebene des Behalterbodens abgesenkt ist, so daB durch gegebene Anordnung die Verschiebung 
eines Behalters (BH) auch uber eine beliebige Anzahl der in Fig. 56b dargestellten Teilstucke im Prinzip 
25 vorgenommen sein kann. Fig. 57 zeigt eine diesbezugliche Anwendung, bei der die Querverschiebung der 
Behalter (BH) quer uber die Transportreihen (Reihe A, B, und C) durch ein Mitnehmerband erfolgt (fiber Schlitz 
ASL-QX und die Obernahme der Behalter bei ihrer Querverschiebung in eine weitere Teilstrecke der Verschie- 
bestrecke. welche auf einer zugestellten Platte fortgesetzt ist (Support- Platte), Qbernommen ist Mit dieser Platte 
kann dann eine automatische Etagenverschiebung erfolgen, so daB das Lager im Prinzip standardgemaB in 
30 ubereinander liegenden Regallagen aufgebaut werden kann. 

Die vertikale Verschiebung der Platte ist beispielsweise entsprechend Version Fig. 21d (unten) vorgenommen. 
Weiters sind, um die unterschiedlich mogliche Behalterbreite bei der Vertikalverschiebung der Behalter weiter- 
hin zu unterstOtzen, an der genannten Platte Justieranschlage vorgesehen (vgL beidseits JUST-X in Fig. 57, durch 
Spiralspindeltrieb bewegt oder auch nur Justierfuhrungen mit Zentrierfedern), welche auch das Einschieben in 
35 das Warenlager als weitere Option unterstQtzen kdnnen (JUST-Y), wobei in der Regel dieser weitere Einschie- 
beanschlag jedoch entfallen kann, da der erfindungsgemaBe Mitnehmerantrieb (MNQ- mit 960-Q) die Behalter 
in beide Richtungen transportieren, also Einschieben und Ausschieben kann. Diese Mitnehmerkonstruktion 
entspricht dann bereits der in Gliederungspunkt 9.0 verwendeten. Fig. 59 zeigt dazu eine Variante, bei der der 
mit Fdrderband bevorzugt bewegte Mitnehmer (MNQ-Option) in eine langs der Mittellinie des Behalterbodens 
40 eingelassene Rille (MN-Rille) von hinten oder von vorne bei entsprechender Querverschiebung des Behalters 
eingreift Gegebenenfalls ist auch in der Mitte des Behalters eine weitere Rille (MN-Rille-Option) vorgesehen, in 
die ein weiterer Mitnehmer bei aus mehreren Mitnehmerantrieben zusammengesetzter Verschiebung eingreifen 
kdnnen (vgL ASL-Q auf Support Platte in Fig. 57). Weiters kdnnen auch eng benachbart parallele Rillen in den 
Behalterboden eingelassen sein, in die dann entsprechend versetzte Mitnehmerantriebe zur Erweiterung des 
45 Obernahmebereiches eingreifen kdnnen. 

Fig. 58 veranschaulicht die radiale Einschwenkung des Mitnehmerstiftes (vgL MNQ-Option, ermoglicht zu 
Fig. 56b bereits genannte Absenkung des Mitnehmers) Ober das Transportrad des Mitnehmerbandes (960-Q) mit 
Zentrierung des Mitnehmereinlaufs am Ende des Fahrungsschlitzes genannter Stegstutze. Weiters . . . 961 -Q . . . 
Treibriemen von 916-T . . . welches am Transportrad des Mitnehmers angeflanscht ist, Treibriemen 961 -Q wird 
50 dann von Bewegungsmotor des Mitnehmers angetrieben. Als weitere Variante kann dann aber die bevorzugte 
Schrittmotorantriebsweise wieder das Ende des Bandzuges durch Anschlagsdedektierung des Mitnehmerstiftes 
(ASS in Fig. 58) erkannt sein, dito durch die zuvor beschriebene externe Mikrofonabtastung. Weiters bedeutet in 
Fig. 58: . . . 961 . . . Einkerbung des Transport rades fur Keilriemen variante von 960-Q. 

Fig. 54 veranschaulicht noch folgende weitere bevorzugte Weiterbildungsmerkmale der Erfindung fttr die 
55 Transportbandvariante: HBL, H . . . bereits zu Fig. 55a erlauterte, von oben her motorisch eindrehbare Zentrier- 
anschlage mit Verdrehwinkel PBL und 0BR. Je nach gewunschter Ausfuhrung kdnnen diese Zentrieranschlage 
sich uber die gesamte Transportstrecke der Behalter, oder nur uber den Verschiebebereich eines Verschiebefen- 
sters (wie in Fig. 54 dargestellt) erstrecken und sind bevorzugt als moglichst flache Blattchen, die entsprechend 
einem Scharnier verdreht werden kdnnen, ausgefOhrt. Zu diesem Zwecke sind die Scharnierachsen im Kdrper- 
60 teil der Abteilungswande ( ASTR) entsprechend eingesetzt, wobei an den Drehteile der Blattchen die motorische 
Verdrehung unmittelbar uber Triebradankopplung (z. B. Ober Riemenscheibe) oder uber Hebelkopplung, z. B. 
Ciber Schubstange (vgl. KBSAS in Detail SB Fig. 54) vorgenommen ist Hierbei kann die Schubstangenbetati- 
gung unter Ausnutzung des erfindungsgemaBen Anschlagprinzips beispielsweise genauso ausgebildet sein, wie 
in der Hauptarimeldung zur Schwenkklappenbetatigung des Zahhrichters ftir den BestQckungstischschUttgut- 
65 durchfluBzahler bereits vorgeschlagen worden ist. In Detail-HBR ist eine Variante gezeigt, bei der die Klappen- 
verdrehung (HBR mit pBR) z. B. Qber motorisch angetriebener Kurbelscheibe (KBSA, Fig. 54) vorgenommen 
ist; die Kurbelstange KBSAS (Fig. 54) weist dann am Betatigungshebel (HBLKO) einen Langenverschiebeaus- 
gleich auf. Eine Variante zu dieser Betatigung ist der in Fig. 55a verwendete Direktantrieb Ober Riemenscheibe 
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(vgL MBR und MBL). 

Mit Hilfe der bevorzugten, von oben her einschwenkbaren Zentrieranschlage, kdnnen die Benalter an der 
Verschiebestelle jederzeit gerade gerichtet werden, fur den Fall daB einmal eine Verkantung durch beschriebene 
Sensorik (z. B. Messung des Zugmomentes bei der Behalterquerverschiebung nach erfindungsgemaBem An- 
schlagsprinzip) festgestellt ist, oder jedesmal bevor eine Verschiebung eingeleitet ist Weiters kann entsprechend 5 
dem gezeigten alternativen Beispiel in Fig. 63 mit den im Boden eingelassenen unterteilten Klappen (KB1 . . . 
KB41 auch eine Unterteihing der Anschlagsklappen (HBR, HBL) in Anpassung vorgesehener Behalterbreiten 
(Bmax) jeweils so vorgenommen sein, daB diejenigen Behalter, deren Seitenwande die FQhrung bei der Verschie- 
bung eines Behalters jeweils Qbernehmen, wahrend der Verschiebung blockiert sind, bzw. kann dieser Effekt bei 
konstanter Behalterbreite durch Vorsehen einer ttber die Verschiebebreite vorgesehenen Ausspamng der 10 
Anschlage (Alternative ASP in Fig. 54) bewirktsein. ...... 

Weiters bedeutet in Fig. 54 und Fig. 63: QL ... Transportrichtung des Bandes, ASL-L . . . Schhtzbreite zwi- 
schen jeweils parallel laufenden Transportbandern FBL der Transportreihen (A . . . B . . .) mit durch den Schhtz 
jeweils ragendem Abtaststift des ICodierlesers zur Abtastung der am Boden der Behalter (BH) vorgenommenen 
Kodierungen. 15 

Abstandsstreifen (ASTR) zwischen denen jeweils in bevorzugt abgesenkter Passungsmulde, entsprechend 
Hauptanmeldung, die Behalter zur Seite unverruckbar gefQhrt sind, wobei in diesem Abstandsstreifen die 
motorischen Antriebe von genannten Transportbandern, und Anschlagsbetatigungen (vgl. auch Fig. 55a und 
55b) untergebracht sind. „,,.._ . . 

VAT . . . akustische Anschlagstellen fur Variante wo durch erfindungsgemaBe Vibrationseinspeisung bei 20 
Forderbandantrieb das Anschlagsgerausch (vgl. Mikrofone M) detektiert ist 

BH-OUT. . . Aus- bzw. Einschiebestelle der Warenbehalter an der Verschiebungsstelle. 

Bei bevorzugter Behalterverschiebung ist far beide von der Formgestaltung so unterschiedlichen Ausfuh- 
rungsvarianten der Stellflache, wie Ausgestaltung als Fdrderband und Ausgestaltung als rotierende Stellflache, 
zu bereits genannten Gemeinsamkeiten weiterhin gemeinsam. daB die Verschiebung der Warenbehalter unmit- 25 
telbar uber die zum Transport der Behalter ansonsten benutzte Stellflache an jeweils eigens hiefQr durch die 
zentrale Steuerung geschaffenen Leerpiatzen (LPZ) vorgenommen ist, wobei jedoch bei der Forderbandvarian- 
te in der Rege! mehrere Leerplatze (vgl. auch LPZ in Fig. 57) uber eine Vielzahl von parallel laufenden 
Trahsportweggruppierungen benutzt sind Diese Leerplatze kdnnen dann gleichzeitig durch im Parallelbetrieb 
vorgenommene Transportbandverschiebungen erzeugt werden. 30 
■c Ein Beispiel filr die Behalterverschiebung innerhalb des Arrays mit den rotierenden Stellflachen veranschau- 
HchtF1g.67: 

Die mit ihren offenen Verschiebefenstern jeweils nebeneinander angestellten, bzw. angedockten BOXEN, 
BOX-A . . . BOX-K, beinhalten die Speichenrader SB-A . . . SB-Kauf denen die genannten Warenbehalter (BH) 
aufgeschoben sind. In dem gezeigten Beispiel nach Fig. 67, ist ein in der hinteren BOX-C gelagerter Behalter an 35 
die vorderste BOX zur Ausgabestelle BH-Out/In, Uber die das Warenlager- Array auch wieder beschickt werden 
kann, transportiert: durch Drehung von SB-C ist betreffend zu transportierender Behalter ein erstes Mai (1 ) nach 
BOX von SB-D verschoben, benachbarte Boxen (SB-A, SB-E) sekundieren die Verschiebung von SB-C, wobei 
SB-A und- SB-E so gedreht sind, daB sie jeweils einen Behalter zum offenen Verschiebefenster der BOX-C 
entgegenstellen (1/1), wodurch die vorangehend beschriebene Blockierung der Behalterverschiebung gewahrlei- 40 
stet ist (vgl. auch Legende zu Fig. 67 FSA und FSB entgegengesetzte, Federweg kompensierte Andruckkrafte 
der Kurbelstangenanschiage). Die Kurbelscheibe zur Steuerung des Verschiebevorganges ist in dieser Phase 
lediglich in BOX-C betatigt, wodurch der Behalter an den leeren Platz von SB-D verschoben ist (1). Danach 
erfolgt eine Verdrehung von SB-C um pi, wodurch ein betreffender Behalter von SB-C zum Entgegenstellen des 
nachsten Verschiebevorganges (2) ins Fenster zu SB-C/SB-D gebracht ist; dito fur SB-B (2/2) und weiters wird 45 
SB-D um a2 in die nachste Verschiebeposition gedreht. Da die Drehvorgange von die Schiebeposition der 
Behalter jeweils einstellenden Speichenradern (z. Bsp. SB-D) zusammen mit den Drehvorgangen der jeweils 
unerwunschte Verschiebungen blockierenden benachbarten Speichenradern (z. B. SB-B und SB-C) gleichzeitig 
ausgefQhrt werden kdnnen, geht dieser Vorgang sehr schnell vonstatten, ebenso der Verschiebevorgang selbst, 
da lediglich die Kurbelscheibe von SB-D gedreht werden muB, um den Behalter beispiel sweise nach (2) zu 50 
verschieben, auf Speichenrad SB-F. Danach dreht SB-D um ^2 in die Blockierposition (von BH (3)), dito blockiert 
SB-E (mit 3/3). Weiteres Verdrehen um a3 von SB-F und Verschieben nach (3) auf SB-H. Weiters Verschieben 
von SB-H nach Drehen um a4 nach SB-J, wobei SB-G bereits mit 4/4 blockiert, dito Verdrehen um a5 und 
Verschieben yon SB-J nach SB-K mit Drehung (a6) und Ausgabe (6 nach 7) am Ausgang von BH-Out/In. Es ist 
evident, daB das Beschicken in umgekehrter Reihenfolge ebenso moglich ist Die zu den Behaitern angegebenen 55 
Ziffern beziehen sich auf die der Reihe nach vorgenommenen Verschiebevorgange (.) mit zugeh6rigen Blockie- 
rungen der vom Verschiebevorgang jeweils betroffenen weiteren offenen Fenster (/.), welche durch genanntes 
Entgegenstellen entsprechender Behalter jeweils benachbarter BOXEN (vgl. Legende Fig. 67) vorgenommen 
sind. 

Weiters sind samtliche Fensteroffnungen, die durch benachbarte BOXEN nicht beigestellt (angedockt) sind, 6 o 
mit Abdeckungen versehen, z. B. Einschiebedeckel (VSX welche in die Seitenwand zum VerschlieBen eines 
offenen Fensters jeweils einzuschieben sind, bzw. auch mehrere zusammengefaBte Verschlusse entsprechend 
dargestelltem Detail VS-Common, (zu deutsch VS- , 'GemeinsanV , ) vorgesehen sein kdnnen. 

Weiters kann der Begrenzungsrand der Auf stellflachen der Boxen bereits das Deckel- Prof il anstelle der an 
den BOXEN selbst eingeschobenen Fensterdeckel, mit um den Einschiebehaftrand der Deckel verkleinerten 65 
Deckelflachen aufweisen, die dann in die Fensteroffnungen der am auBeren Rand der Aufstellflache gereihten 
BOX-Reihe beim Einstecken der betreffenden BOX-ModuIe auf die Aufstellfiachen, in die nach auBen offenen 
Fensterflachen einrasten. 
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Der enorme Vorteil des rotterenden Lagers 1st der organisatorische Aufbau, der fur alle BOXEN zunachst 
einen rotierenden Parallel-Access (Parallel-Zugriff) und dann fOr s&mtliche freien Strecken, gemaB beschriebe- 
nen Verbindungsaufbau, einen Seriell-Access (Seriellen-Zugriff) des Durchschiebevorganges ermoglicht, wobei 
wiederum gegebenenfalls dieser Vorgang fur mehrere Durchschiebevorgange gleichzeitig erfolgen kann. Es ist 

5 daher zweckmaBig den Steuerrechner zunachst durch Simulation den jeweils kOrzesten Verbindungsaufbau far 
den Transport eines Behal ters optimieren zu lassen und dann erst die Steuerung zu veranlassen. 

Eine elegante Ausnutzung dieser Organisation ist beispielsweise in Verbindung mit einem Bestuckungstisch 
moglich (vgL Fig. 74X insbesondere mit einem low-cost Bestdckungslisch* so wie er mit dem bereits erwahnten 
Projektionsapparat (BK) bereits vorgeschlagen worden ist. Da die Projektionseinrichtung dieses Tisches sehr 

io billig herzustellen ist, ist eine Mehrplatzausrustung, z. B. mit bis zu vier Projektionsapparaten an jeder Tischkan- 
te besonders zweckmaBig, wenn in der Mitte das in BOXEN zusammensteilbare Warenlager verwendet ist 
Hierbei werden dann dem Leitrechner des Warenlagers einfach die StQckiisten betreffend zu bestuckender 
Leiterplatten eingegeben, am einfachsten in Form eines Datentragers, der bei der Layouterstellung mit abfaltt, 
danach werden an einer Seite des Lagers, an der ein betreffender AndockstellpSatz vorgesehen ist, alle Fenster- 

15 abdeckungen einer kompletten Reihe entfemt (Entfernen von VS-Common), was z. B. fur diese Seitenreihe des 
Lagers durch eine uber die gesamte Fensterreihe durchgehende gemeinsame Abdeckung (Common) erfolgen 
kann, und an die gesamte Fensterreihe die aus dem Bestuckungstisch entnommenen Behalter angedockt. Dann 
wird das Lager eingeschaltet und die angedockten BOXEN liefern vorerst einmal alle nicht mehr benotigten 
Bauteilesorten an das Lager zurttck, und in einem weiteren Durchlauf wird das neue Bestflckungssortiment 

20 automatisch zusammengestellt 

Weiters konnen mehrere BestQckungstische durch eine mit bevorzugten BOXEN gebildete Durch gangsstra- 
Be, die ebenfalls Bauteile enthahen kdnnen, verbunden werden. 

Nach dem Einsetzen der BOXEN auf dem Bestuckungstisch erfolgt ein nochmaliger Compiler- Vorgang 
(Kompiliervorgang) des Warenlagers, d. h. Umsortieren und Optimieren nach dem fur jeden Arbeitsplatz kilrze- . 

25 sten Beschickungsweg der Behalter. Weiters kdnnen zwei Ein-Ausgabestellen der BOXen (BH-Out/In) neben- 
einander aufgestellt sein, wobei an einem Ausgang ein jeweils leer zu fullender Behalter ausgegeben ist, und am 
zweiten Ausgang ein zur Bauteileentnahme vorgesehener Behalter. Dieser Vorgang dient dann der von Hand 
unterstutzten Verteilung der Bauelemente auf mehrere Behalter, wodurch es ermoglicht ist, durch nachfolgend 
weiteren Kompiliervorgang fur jeden Arbeitsplatz eines oder mehrerer Bestiickungstische(s), die Bauelemente 

30 in der Reihenfolge innerhalb der SpeichenrSder der BOXEN automatisch zu reihen, wo sie dann eine extrem 
schnelle Zubringerzeit bei der nach Bauteileplazierungen auf der zu bestuckenden Leiterplatte jeweils vorge- 
nommenen Rechner gesteuerten Entnahme aufweisen. Sortierfehler beim Beschicken des Bestuckungstisch es 
konnen bei dieser von Hand gefuhrten Verteilung der Bauelemente nicht auftreten, jedoch ist mit der beschrie- 
benen Benutzungsweise die Zubringerzeit der Bauelemente beim Beschicken eines Bestuckungstisches (vom 

35 Lager nach Tisch) sowie beim Ruckbeschicken des Lagers, (vom Tisch nach Lager) durch die Automatisation 
weiterhin verbessert. Diese Verbesserung kann selbstverstandlich durch nach dem Stand der Technik bekannte 
Mittel dahingehend verbessert werden, indem automatische Schuttvorrichtungen die jeweilige Behalterumful- 
lung vornehmen, wie z. B. ein Robotergreifarm. 

Jedoch auch mit dem in Gliederungspunkt 9.0 gemachten Vorschlag eines vertikal gestellten Trans portr ad es 

40 mit Kippvorrichtung, kdnnen im Prinzip die Schienen gefuhrten Behalter des Warenlagers, auf eine am KJpprad 
vorgesehene Schienenfuhrung aufgefahren werden, und zum Beispiel durch bereits beschriebene Blattfederarre- 
tierung schiebegesichert sein. Nach dem Kippen des Behalters in einen Schutt-Trichter, der mit dem zu fullenden 
Behalter durch eine Rutsche in der beschriebenen Weise verbunden ist, erfolgt dessen Ruckbringung durch das 
KJpprad und weiters dessen Ruckschiebung in eine betreffende BOX des Warenlagers; dito kann natiirlich im 

45 Schuttweg des transportierten Schtittgutes auch die bereits vorgeschlagene Dosiervorrichtung (z. B. mit Streu- 
scheibe) mit angewendet sein, usw. 

Weiters kann eine Ziffernanzeige am Umverteilungsarbeitsplatz zur Anzeige der Anzahl jeweils zu fullender 
Bauelemente, diese Arbeit unterstutzen, gegebenenfalls mit SchQttgutzahieinrichtung, alles wie bereits bis ins 
letzte Detail im Gliederungspunkt 9.0 beschrieben. Weiters ist natiirlich eine Ruckverteilung auf wieder einen 

so gemeinsamen Warenbehalter in gleicher Weise mdglich, wobei durch die im Gliederungspunkt 9.0 gemachten 
Vorschlage zur Unterstutzung mit Verriegelungsklappen, gewahrleistet werden kann, daB der Behalter fur die 
Entnahme immer zuerst offen ist, und nach dessen Entnahme erst der zu fullende Behalter geoffnet ist (z. B. 
Lichtschranken gesteuertX oder es einfach egal ist, welcher Behalter als voller Behalter iibrig bleibt, wenn durch 
Gerauschvibration, z. B. durch Vibrierenlassen der Kurbelscheibe, z. B. festgestellt ist, welcher Behalter jeweils 

55 leer ist. 

Als weitere bevorzugte Ausfuhrungsvariante ist eine nach dem beschriebenen Dreh- und Verschiebeprinzip 
ausgebildete, nur der Behalterverschiebung (z. B. fur BH-OUT/IN, Fig. 67) dienenden rotierende Stell- und 
Verschiebeflache verwendet wie in Fig. 72 zu einem Beispiel dargestelit: Hierbei sind zwei Varianten bevorzugt, 
eine rein mechanische und eine elektromagnetisch unterstQtzte, Fig. 72 zeigt ein Beispiel fur die rein mechani- 

60 sche AusfUhrung, welche zum Beispiel unmittelbar an der Bestuckungstischarbeitsseite (z. B. nahe Tischkante 
mit vorstehender Armauflage) zur Anwendung kommt 

Zu Fig. 72: Der rechte Teil der Zeichnung (Seitenansicht) zeigt, wie beschriebene BOX mit drehbarer Fuh- 
rungsschiene des Speichenrades (vgl. Schiene-BOX) und daruhter liegender fester Schienenfuhrung (DBSF, vgl. 
auch Fig. 71) des Kurbelstangen (vgL UNKBST) getriebenen Anschlages (VSB) in einer Vertiefung des BestQk- 

65 kungstisches (vgL Einrast- bzw. Aufstellflache), welche das arbeitsseitige Ende der Auflagestellflache der BOX- 
Schachteln darstellt, eingesetzt ist, deckungsgleich mit dem Verschiebefenster der BOX zu einer weiteren 
Ausgabe-Schienenfilhrung (Schiene extern), die jedoch nicht als Bestandteil einer Lager-BOX, sondern als im 
Bestuckungstisch eingelassene Schienenfuhrung die Fortsetzung der zu dieser Schienenfuhrung in SteUung 
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gebrachten BOX-Schiene des Speichenrades bildet (linker Teil von Fig. 72 mit Frontsicht). Das ROckholen ernes 
auf der Ausgabeschiene (Schiene extern) jeweils aufgeschobenen Behalters (BH) erfolgt neben beschriebener 
Mdgiichkeit des Kurbelstangenantriebes, durch eine eigens zu diesem Zweck vorgesehene, im Bestuckungsusch 
integrierte Triebspindel (mit Spindelmotor) mit Leitspindel, welche einen Linearantrieb fQr einen Ruckholan- 
schlag (vgL auch Ruckholbewegung rHV) antreibt Dieser RQckhoIanschlag ist beispielsweise als senkrecht 5 
stehendes flaches Supportteil des Spindeltriebes ausgefuhrt, wobei die Verdrehungssicherung des Supportteiles 
durch untere Leitspindel (vgL Leitschiene) zugleich mit als weitere Leitspindel verwendeter genannter Ausgabe- 
SchienenfQhrung (Schiene extern) sowie Schienenfuhrung des Speichenrades, erfolgt (vgL Gleitfuhrungsbuchse 
v. Ruckanschlag). Weiters bedeuten . . . ASBH ... am Behalter montierter Verschiebeanschlag, Nut . . . FQhrungs- 
nut der Behalterverschiebeschienen, DBSF . . . Verschiebeschienen des fest gefOhrten Anschlages VSB (in BOX 10 
nicht verdrehbar), BOXBODEN ... auf Auflagestellflache des BestQckungstisches arretiert (vgL RHA, RHB. 
Fig. 66a) aufgestellte BOX (entspricht Front-Box in Fig. 74) Seitenansicht, weiters zu Fig. 74: BSTRM . . . 
Bestuckungsrahmen mit Leiterplatte LP und Schacht Weiters: Der Spindelmotor kann dann wiederum bevor- 
zugten Vibrationsantrieb ausfOhren, zum Zwecke der Anschlagsdedektierung des RQckholanschlages, bzw. 
alternativ auch nach dem Stand der Technik durch optische oder eiektrische IContaktsensormitteJ die End-An- 15 
schlagsdedektierung vorgenommen sein. 

Als weitere Variante zu beschriebener rein mechanischer RQckschiebevorrichtung, ist der Verschiebeanschlag 
eines ausschlieBlich zu diesem Zweck zwischen geschalteten Verschiebestuckes (z. B. in Front-BOX, Fig. 74), als 
elektromagnetisch betatigte Abzugsvorrichtung des dann als magnetisierbares Teil ausgeftihrten Verschiebean- 
schlages des Behalters (ASBH, z. B. mit Eisenblech versehen) ausgefQhrt; wobei dann durch beschriebene 20 
Abzugsfedersicherung (vgL BF-SW in Fig. 66a) am Verschiebeende der Verschiebeschienen des Speicherrades 
eine Rastfunktion ausgeubt ist, um einen evtL Remanenzmagnetismus der Abzieh-/Verschiebevorrichtung zu 
ldsen. In Fig. 72 ware bei dieser Ausftihrung dann beispielsweise nur die vorderste BOX an der Ausgabestelle 
(vgL Front-BOX in Fig. 74) mit einem solchen elektromagnetisch betatigbaren kombinierten Schiebe/Abziehan- 
schlag zu versehen, wobei dann aus jeder Koordinatenrichtung Qber diese Front- Box eine Ankopplung des 25 
BOX-Arrays^erfolgen kann und diese Front-BOX auch fester Bestandteil der Ein-Ausgabestelle, bzw. des 
BestQckungstisches sein kann. Der Verschiebeanschlag VSB ist dann als Elektromagnet ausgefuhrt, der anstelle 
eines RQckholanschlages, diesen RQckholvorgang durch Ankupplung mittels elektromagnetischer ICraftwirkung 
(gegen Rast-Blattfeder in Schiene der BOX) durchfuhrt Beschriebene elektromagnetisch betatigte Verschiebe- 
vorrichtung eignet sich z. B. auch besonders fur die Behalterverschiebung auf die Drehachse der vorgeschlage- 30 
nen KJppradbenutzung. 

Wesentlichen EinfluB auf die kostengttnstige Ausfuhrungsmdglichkeit und excellente Betriebssicherheit des 
Warenlagers, insbesondere der Beispiele nach Fig. 54 bis Fig. 65, hat die bevorzugte unmittelbare Kodierung an 
den Warenbehaltern mit in der absoluten Warenbehalterkodierung implizit enthaltenem Wegincrementetakt 
Jedoch auch far die Ausfuhrung nach Fig. 66 bis Fig. 76 ist diese M6glichkeit von groBem Nutzen, da die an dem 35 
aus BOXEN (Gehause-Schachteln) bestehendem Array verwendeten BOXEN-Elemente dann jederzeit beliebig 
ausgetauscht werden dQrfen und der Rechner der zentralen Steuerung dann in einem Bootvorgang unmittelbar 
die Neukonfiguration der Warenbehalter lesen kann, dito Verwechslungssicherheit beim Austauschen der 
WarenbehSher. 

Bei diesem Bootvorgang (d. h. Initialisierung des Warenlagers), erfolgt in vorzugsweiser Weiterbildung auch 40 
die jeweilige Feststellung, ob BOXEN jeweils eine freie Begrenzung des Warenlagers bilden, also das Warenla- 
ger nicht komplett bestuckt ist (vgL frei bleibende Aufnahmeplatze des BestQckungstisches in Fig. 74) und ob an 
diesen BOXEN die offenen Fenster in genannter Weise verschlossen worden sind; und zwar erfolgt dies z. B. 
durch Beruhrungsdedektierung nach erfindungsgemaQem Verfahren, wobei zu diesem Zweck beschriebene 
Kurbelscheiben (KBLS) uber genannte Kurbelstangen (KBLS) mittels Druckfederausgleich (vgL Teleskop- 45 
Druckfederung von UNK.BST, bzw. OBKBST in Fig. 70) der Verschiebeanschlage (VSB) eine der Drehung der 
Kurbelscheibe tiberlagerte Torsionsschwingung, als Vibration zwischen Verschiebeanschlag der Kurbelstange 
(vgL VSB in Fig. 71) und geschobenen Anschlag eines Behalters (vgL Schiebeanschlag ASBH) ausfQhren, falls an 
betref fender Verschiebestelle ein solcher Behalter vorhanden ist; fur die hierbei auftretende akustische Ge- 
rauscherzeugung sind also drei Gerauschvarianteh mdglich: 50 

1. Es ist an der offenen Fensterstelle (VSNOT) kein Behalter auf den Speicherschienen plaziert, daher fehlt 
das Anschlagsgerausch zwischen Schiebe-Anschlag der Kurbelstange (VSB) und geschobenen Anschlag des 
Behalters (ASBH), 

2. es ist an der offenen Fensterstelle ein Behalter (BH) plaziert, jedoch keine Abdeckung des offenen 55 
Verschiebefensters (VSNOT) vorgenommen; daher ist zwar das zu (t) fehlende Anschlagsgerausch (zwi- 
schen VSB und ASBH) vorhanden, jedoch kein Anschlagsgerausch zwischen Behalterwand und Abdeckung 
des Verschiebefensters, 

3. wie (2), jedoch mit abgedecktem Verschiebefenster (VS), dessen Anschlagsgerausch der Abdeckung (VS) 
mit der Behalterwand registriert ist 60 

Die Auswertung der 3 Gerauschkulissen erfolgt wieder durch das digitale Filter des DSP (digitalen Signalpro- 
zessors), wobei fur Fail (3) die eingesteckte BOX als betriebsbereit erkannt ist, fQr Fall (2) eine Fehlermeldung 
mit Aufforderung der Behebung zur VerschlieBung der offenen Seitenwand ausgegeben ist und fur Fall (t) eine 
schrittweise Weiterdrehung des Schienenspeichenrades betref fend getesteter BOX so lange erfolgt, bis ein 65 
Behalter (BH) nach Gerauschkulisse (2) oder (3) erkannt ist Weiters ist evident, daB auch nicht eingesteckte 
BOX-Gehause erkannt werden konnen, z. B. durch Kontakt oder ebenfalls durch Gerauschdedektierung. Wei- 
ters kann im Fall (1) auch noch eine spezifische Meldung ausgegeben sein, wenn kein Behalter in betref fender 
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BOX nach vollen Umlauf des Speichenrades gef widen wurde. 

Insbesondere fQr die Transportbandversion sei die Benutzung der bevorzugten Wegabtastung an Hand von 
Fig. 56a, b, c nochmals naher erlautert: In Transportrichtung ist der Mittelteil des Behalterbodens mit der 
incrementalen Langskodierung (Feld CODE2, vgL Fig. 56a) abgetastet, in Querverschieberichtung dagegen sind 

5 die Ra rider des Behalterbodens mit der incrementalen Querkodierung abgetastet Wie aus den Abbildungen gut 
ersichtlich ist, kann das gleiche zu jeder Antriebsseite (vgl. rechte und linke Antriebsseite) der Unterbrechungs- 
stelle des Transportbandweges jeweils vorhandene Kodierlesesystem zusatzlich zur Abtastung der absoiuten 
Behalterkodierung, zur Wegerfassung sowohl in Langsschieberichtung (Transportrichtung QL des Forderban- 
des) als auch in Querverschieberichtung (QR) verwendet sein, wobei bei der Querverschiebung die zu betden 

io Seiten der Stegmitte jeweils in den freien Mittelstreifen des Forderbandes eingelassenen Kodierlesestifte 
entsprechend der Breite des zu verschiebenden Warenbehalters justiert sind (in Lings verschieberichtung QST, 
vgL LMB unter BH in Fig. 56c, wobei Justierabstand des Bandes von 960- R,L gemessen mit LMC feststehend, 
vgL vorangehende Erlauterung zur LSngenerfassung des bewegten Kodierlesers.); vgL Abstand der Stifte von 
LMB zwischen linker und rechter Seite der Unterbrechungsstelle (StegmitteX langs Bmax. 

15 Fig. 78 zeigt dann ein Beispiel einer Bodengestaltung der bevorzugten Kodierung, die als beschriebene 
Gerausch kodierte Folie aufgeklebt ist, und erforderltchenfalls wieder erneuert werden kann. Als Alternative ist 
dann eine Lasergravur verwendet, wie zuvor bereits vorgeschlagen. Die Kodierung enthalt dann z. B. in einem 
zugewiesenen Adressensegment gereihte Adressen, die absoiuten Langenwerten innerhalb der Behalterboden- 
flache entsprechen. Zwischen diesen absoiuten Kodierungswerten kann dann der in beschriebener Weise ko- 

20 dierte Datentakt als Langenincrement verwendet sein. Weiters sind alle Adressen innerhalb eines Segmentes 
einer ubergeordneten Adresse zugeordnet, die dann betreffender Behalterkennzeichnung entspricht 

Weiters sind in der Ausfuhrung nach Fig. 78 welche eine Ansicht der Behalterstellung von unten (auf die 
Bodenflache der Be halter gesehen) zeigt, zusatzlich zu den in Transportrichtung (beidseits der Unterbrechungs- 
stelle Stegmitte) QL bewegten Kodierlesern (bewegte Abtaststifte LMB) noch langs der Mittellinie der Abteil- 

25 wande (ASTR) der Transportbahnen, als weitere Option an der Verschiebestelle (QR) feststehende Kodierleser 
(Abtaststifte feststehend Lfix) zur Abtastung der an der Bodenflache der Behalter vorgenommenen Kodierfelder 
(CODE1, CODE2, CODE3) angeordnet CODEl, CODE2, CODE3 entsprechen identischen Kodeinhalten mit 
einem die Kodierlinien in die jeweilige Langenabtastrichtung senkrecht schneidenden Synch ronisationsspur 
(entspricht Kennzustandswechsel erlauterter Modulo-2 Kodierung, bzw. spezifisch erweiterter Modulo-2 Ko- 

30 dierungX 

Um durch kostengunstige Mehrfachverwendung der Kodierleser fQr die Wegabtastung, sowohl in Transport- 
richtung des Bandes als auch in seitlicher Verschieberichtung, eventuelle Lese-Lucken zu Uberbrucken, kann die 
bevorzugte Bandkodierung des Kodierlesertransportbandes (vgL z, B. Fig. 55b) auch fur die unmittelbare Weg- 
erfassung des Transport bandes selbst, angewendet sein, wobei dann das Transportband ebenfalls ein entspre- 

35 chend graviertes LSngenkodierungsmuster auf we ist, daB von unten her mit einem Kodierleser, bevorzugt durch 
Vibrationsstift, oder auch alternativ optisch, gelesen ist Hierbei kann dann das Zusammenspiel von Behalterko- 
dierung und Transportband kodierung so vorgenommen sein, daB in der absoiuten Kodemenge der Behalterko- 
dierung das jeweilige Verlassen einer Kodierung, so wie der Beginn gekennzeichnet ist, zur Vermeidung einer 
falschen Formatfehlerregistrierung, und bei Verlassen einer Behalter- Kodierung die Wegerfassung an das 

40 Weg-LangenmeBsystem des Transportbandes Obergeben ist. Weiters kann ein Vergleich der erfaBten Wegian- 
gen beider Erfassungssysteme noch zusatzlich zur Fehlersicherung verwendet sein. 

Fig. 78 veranschaulicht zusammen mit Fig. 55a noch ein weiteres Anwendungsdetail der Erfindung, welches 
die Verwendung beider Lagertransportprinzipien zusammen gestattet, z. B. das Transportbandprinzip als groB- 
angelegtes Warenlager und das Rotationsprinzip als BestUckungstischlager, wie beschriebea Hierbei sind die 

45 der bevorzugten Verschiebeweise auf dem Transportband angepaBten und vorzugsweise mit rechteckigem 
GrundriB versehenen Transport behalter (BH), mit einem oder mehreren Behaltereinsatzen versehen (vgl. BH- 
Zentrierung Option oben und unten innenseitig des Behalters in Fig. 55a), um die ftir das rotierende Transportsy- 
stem bei der Bestuckungstischanwendung bevorzugt verwendeten runden Behalter zusammen mit ihrem Ver- 
schiebeanschtag (OPTION ASBH in Fig. 55a) in die rechteckigen Behalter einzusetzen. Hierbei sind in bevor- 

50 zugter Weise an betreffender Stelle in den Behaltern des Transportbandprinztps an deren Bodenflache entspre- 
chende Fensteroffnungen (vgl. Fensteroffnung FOP in Fig. 55a) vorgesehen, die einen jeweils eingesetzten 
runden Behalter, bzw. dessen Verschiebeanschlag, mit der weiteren Bodenflache des Behalters fQr das Trans- 
portband plan abschlieBen laBt und dessen Kodierung fortsetzt, wobei Teile der Bodenflache, welche dem 
Verschiebeanschlag des eingesetzten runden Behalters zugehorig sind, einer Kodierung des eingesetzten runden 

55 Behalters entsprechen. 

VgL Fig. 78, BH-SR-B, Behalter auf rechter Antriebsseite SR des Bandantriebes der Reihe B stehend mit 
Fenster-Option FOP> wobei durch das Fenster die plan abschlieBende Stellflache des Schiebeanschlages ASBH 
des in BH-SR-B eingesetzten runden Behalters durchschaut Diese weitere Benutzungsweise der Erfindung 
erfiillt den Zweck, daB zwei unterschiedliche Behalterformen bevorzugter Lagersysteme derart gekoppelt sind, 

6o daB eine Verwechslung der Behalterkodierung ausgeschlossen ist, wobei das Transportbandsystem dann die 
Behalterzuordnung nicht nach den eigentlich transportierten Behaltern, sondern nach den eingesetzten Behal- 
tern vornimmt. Weiters belegt die Kodierung der eingesetzten Behalter nur einen Teil der Bodenflache der mit 
Transportband unmittelbar transportierten Behalter, so daB diese auch ohne eingesetzte Behalter vom Trans- 
portsystem identifiziert und langenmaBig mit erfaBt werden konnen. 

65 Fig. 66a und Fig. 66b zeigen wesentliche Konstruktionsdetails der bevorzugten Ausfuhrungsbeispiele, so wie 
sie z. B. fur beschriebene kombinierte Elektroniklager/Bestuckungstischanwendung zur Anwendung kommen 
kann: 

Fig. 66a zeigt hierbei das Beispiel einer Seitenansicht Ober die Bauhdhe einer BOX mit Aufstellflache der 
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Arrays, bzw. Aufstellgehause, (uber dessen Bauh6he), wobei die Antriebe der BOX in bevorzugter Weise 
ausgelagert sind und im Aufstellgehause untergebracht sind Das gleiche gilt auch far die Version nach Fig. 66b, 
nur ist die Steckverbindung der Antriebskopplung zwischen BOX und Aufstellflache anders ausgestaltet Beide 
Versionen wetsen eine konzentrische Ankopplung von Antrieb bevorzugten Speichenrades (vgL Drehachse mit 
Speichenradschienen, z. Bsp. adressierte Schiene-A) und bevorzugter Kupplungskurbelscheibe (KBLS) auf, 5 
jedoch mit dem Unterschied, dafl in AusfQhrung nach Fig. 66a die BOX mit Qberstehendem zentraien Steckbol- 
zen (vgL Drehachse) die Antriebskupplung vornimmt und in Fig. 66b eine mit der Bodenflache der BOX plane 
Steckbuchse (Steckbuchse 2) die Antriebskupplung vornimmt, die BOX also ebenfiachig aufgestellt bzw. gut 
gestapelt werden kann, wenn sie nicht an die Antriebe angekuppelt ist, denn auch diese Gebrauchsweise ist 
mGglich, da der Computer dann exakt die Boxen anzeigt, die z. B. beim Zusammenstellen der Bauelemente auf 1( > 
ein kleineres Antriebsfeld zusammengestellt werden sollen. Diese Verwendungsweise ist fur Anwender gedacht, 
die ihr Lager billig gestalten, oder zumindest bitlig erweitern wollen, da die Motor losen BOX-Konstruktionen 
im Prinzip vollig aus Kunststoff hergestellt werden konnen, und somit modular und billig sind Auch ist die 
Wartungsweise vereinfacht da bei einem evtL Auswechseln der Antriebe, bzw. Antriebselektronik, die Bauteile- 
BOXEN davon nicht betroffen sind also die Bauteilbehalter nicht entnommen werden mttssen und weiters die 15 
Zuganglichkeit erleichtert ist Sowohl in Ausfuhrung nach Fig. 66a, als auch nach Fig. 66b, erfolgt die Ankopp- 
lung der Kurbelscheibe (KBLS) durch ein uber das Antriebselement des Speichenrades (Drehachse in Fig. 66a, 
bzw. Steckbuchse 2 in Fig. 66b) konzentrisch ubergeschobenes Triebstfick, bzw. Kuppelelement zwischen BOX 
und Ausstellflache des BOX- Arrays (KPLZAPF in Fig. 66b, bzw. in Fig. 66a). 

Ein weiterer Vorteil, der in Fig. 66b gezeigten planen Auflageflache der BOX-Bodenfiachen, ist die gute 20 
Kontaktierbarkeit zur Einspeisung beschriebenen Modulo 2 Signals fur die Ansteuerung der bipolaren elektro- 
magnetischen Verriegelung/Entriegelung der Speichenrader (vgL Detail- VR in Fig. 68). Diese Kontaktierung 
erfolgt dann beispielsweise durch Kontaktblattfedern, welche bei arretierter eingesteckter BOX zwischen 
Bodenfiachen der BOX und deren Array-Auflageflache zusammengedruckt sind In Fig. 66a ist die Arretierung 
der BOX dargestellt: diese erfolgt bevorzugt durch senkrecht stehende Rastklinken (vgL RH-A fur BOX-A, 25 
! RH-B ftir BOX-B), die an ihrem Einrastende abgeschragt sind und in entsprechende Rastlocher an der Bodenfla- 
che (BOXBODEN) einer jeden Box bei ihrem Aufstellen auf die Arrayfiache, einrasten. VgL in Fig. 66b auch die 
durch Andruck der arretierten Fiachen vorgenommene Kontaktiemng zwischen Kontaktierungsfedem. 

Dieses Einrasten ist durch Federkraft der Rastklinken bewirkt, wobei die Klinken bevorzugt ais durch 
Federkraft (vgl. Zugf eder Fz) vorgespannte Drehhebel (Drehpunkt DPkl) ausgebildet sind, deren Federkraf tyor- 30 
spannung die Verriegelungseinrastung erzeugt und weiters gegen diese Federkraft gegengerichtete Zugmittel 
vorgesehen sind, deren Zugbetatigung eine Entriegelungsbewegung der Klirikenhebel bewirken. In weiterer 
bevorzugter Ausfuhrung sind diese Verriegelungsklinken beispielsweise jeweils langs der Mittellinie sich kreu- 
zender Koordinatenrichtungen angeordnet, also 4 Stuck vorgesehen, die ebenso durch in diese Richtungen 
verlaufende Zugbander (vgl. Schaltband-X und kreuzendes Schaltband Y) verbunden sind wobei an der Kxeu- 35 
zungsstelle der Zugbander z. B. eine Fuhrungsschlaufe zu deren Zentrierung vorgesehen ist Weiters ist der 
Kxeuzungspunkt der Bander zugleich die Andruckstelle fur einen Entriegelungsstift (DST), der von oben nach 
unten Zwecks Entriegelung der Verriegelungshebel (RH-A, B) gedruckt ist, wobei dieser Stift von oben her, an 
der Deckelseite der BOX von Hand betatigt ist Durch diese Betatigung werden dann die Zugbander durchge- 
drilckt, und da die Enden der Zugbander an beschriebenen Verriegelungshebeln spannend aufgehangt sind die 40 
Verriegelungshebel in ihrer Entriegelungsfunktion betatigt Weiters kfinnen auch nur zwei sich gegenttberlie- 
gende Verriegelungshebel mit einem einzigen Verbindungsband als Schaltband (in nur eine Koordinatenrich- 
tung) verwendet sein. 

lira eine BOX von der Array-Stellflache zu entfernen, muB also lediglich zuvor der an der Deckelseite (z. B. 
zentral im Mittelpunkt) angeordnete Entriegelungsknopf (DKN) betatigt werden. Da, bevor eine BOX-Entnah- 45 
me von der zentraien Steuerung frei gegeben ist, das Speichenrad erst in vorangehend beschriebene Parkstel- 
lung gebracht und verriegelt werden soil, ist die eigentliche Entriegelung des BOXBODENs solange verzdgert, 
bis dieser Vorgang abgeschlossen ist Dies erfolgt durch einen Blockierteller (vgl. Druckblockierung in Fig. 66a 
und Fig. 66b), der der Durchhange-Druckstelle an den Bandern untergelegt ist und durch einen motorisch 
verdrehbaren Hebel (HBLDRU) aus der Druckstelle herausgedreht werden kann, diese also frei gibt oder 50 
blockiert 

Das Andriicken des Entriegelungsstiftes (DST) wird durch einen Anschlagskontaktschalter dedektiert (vgl. 
SK), iiber den dann der betreffende Druck auf das Schaltband zur Entriegelung der BOXen ausgeubt ist, wobei 
bei Kontaktgabe zunachst die Parkposition des Speichenrades angef ahren, bzw. vorgenommen ist und dann erst 
die Entriegelung durch den Blockierteller an der DurchhangerDruckstelle frei gegeben wird (Blockierteller 55 
schwenkt von Druckstelle weg). In besonders bevorzugter Ausfuhrung ist die in Fig. 66a, b dargestellte Kontakt- 
gabe des Entriegelungsstiftes nicht mechanisch dedektiert, sondern unmittelbar durch das Verriegelungselement 
selbst nach erfindungsgemaBem Verfahren: hierbei ist der Blockierteller in seiner Blockierstellung in Torsions- 
schwingung geringer Amplitude versetzt, wobei diese Schwingung bei Andriicken des Blockierstiftes belastet 
wird Diese Belastung wird durch das Verfahren dedektiert (Amplitude, oder Phase, oder Resonanzfrequenz, eo 
etc.), bei festgestellter Belastung der Parkvorgang eingeleitet und nach beendetem Parkvorgang des Speichenra- 
des festgestellt ob der Druck der Entriegelungsstange nachgelassen hat, ist dies der Fall, vorzugsweise innerhalb 
einer Toleranzzeit dann wird der Blockieranschlag der Druckblockierung freigegeben, wodurch die Entriege- 
lungsstange nach unten gedruckt werden kann. Vorzugsweise ist die Bereitstellung zur BOXentnahme durch ein 
akustisches Signal (z. B. PIPS) angezeigt (z. B. erzeugt im Array-Aufstellgehause). D.h. die BOX- Entriegelung 65 
erfolgt einfach durch erstmaliges Andriicken der Entriegelungsstange (mit Druckknopf DKN auf Stange DST) 
und Abwarten eines PIPSes, danach ein zweites mal Andriicken auf DK.N und gleichzeitigem Rausziehen der 
BOX. Hiefur kann z. B. der Druckknopf DICN unmittelbar in einem Griff eingelassen sein, wobei der Griff dann 
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z. B. noch im Deckel versenkt sein kann, zwecks besserer Stapelbarkeit, oder es ist nur der Druckknopf im 
Deckel eingelassen. Weiters ist genannte Toleranzzeit als (z. B. retriggerbare) Monozett ausgeftihrt, die durch 
die Entriegelungsstangenbetatigung jeweils angestoBen ist, und deren Ansprechzustand die Unterscheidung 
vornimmt, ob bei Betatigung der Entriegelung ein Parkvorgang jeweils eingeleitet werden soil oder nicht, damit 
5 ist gewahrleistet, daB bei wiederholter Betatigung nur einmal der Parkvorgang eingeleitet ist (innerhalb der 
durch die Retriggerzeit gegebenen Zeitspanne). 

Als weiteres bevorzugtes Merkmal ist die Entriegelungsstange im Zentrum der Drehachse des Speichenrades 
entsprechend verschieblich untergebracht, wobei dann der Bet&tigungs- Druckknopf (DKN) auf die Stange 
drtickt(vgl.Fig.66a). 

io In weiterer bevorzugter Alternative, ist, wie in Fig. 66b herausgestellt, die Entriegelungsstange (DST) plan 
abschlieBend mit dem BOX-Gehauseboden, und ein weiteres Stangensttick (DST2) im Aufstellgehause vorgese- 
hen, mit welchem die beschriebene Andruckverbindung der Stange bis zum Druckpunkt (SK) des Schaltbandes 
fortgesetzt ist 

15 Antriebe 

Die Antriebe der beiden Varianten sind dann ebenfalls etwas unterschiedlich gewahlt: In Ausfuhrung nach 
Fig. 66b ist der Antrieb des auBeren konzentrischen Triebelementes (KPLZAPF/KPLBU) durch eine in der 
Innenseite eines zylindrischen Triebrades laufenden Gummiwalze (GMWZ) vorgenommen, oder auch AuBen- 

20 seite (vgl. OPTION), wahrend dies in Ausfuhrung nach Fig. 66a durch Treibriemen (RM-VR vorgenommen ist, 
mit Antriebsmotor MVR. Das innenliegende Antriebsteil der konzentrisch vorgenommenen Antriebskupplung 
zwischen BOX und BOX-Arraystellflache (Steckbuchse2/SteckbuchseX ist in beiden Varianten durch Treibrie- 
men (RM-SK) an den Motor (MSK) angekuppelt In Fig. 66b kann das Triebrad der auBeren Hulse (KPLBU) 
auch noch durch auBere Rollen an der Zylinderwand zentriert sein (OPTION). Die Lagerung der konzentrisch 

25 ineinandergesteckten Triebteile erfolgt fur beide Varianten so, daB die beiden ineinandergesteckten Drehteile 
• (Drehachsenbolzen Fig. 66a bzw. Steckbuchse, Fig. 66b und Triebhttlse der Kurbelscheibe KPLZAPF/KPLBU) 
mittels Lagerung gegeneinander verdrehbar (KGL2) gelagert sind, z. B. Kugel- oder Walzlager und daB das 
auBere Teil dieser beiden konzentrisch ineinander gesteckten verdrehbar gelagerten Teile, einerseits auf der 
Kuppelseite der Einrast- bzw. Aufstellflache der Array-Boxen (KGLtX und andererseits an den BOXEN selbst 

30 (KGL3) gleichermaBen verdrehbar gelagert, bzw. durch diese Lagerung befestigt sind. Die Befestigung an den 
BOXEN-Gehausen ist zweifach abgestutzt: wie aus Fig. 66a gut ersichtlich, erfolgt diese Abstiitzung einmal im 
Mittelpunkt des Deckels (LG- Deckel) und ein weiteres mal am BOXBODEN durch Gleitlagerung — bzw. 
Zentrierung, (vgL Fig. 66b Gleitlager). Diese Abstutzung am BOXgehause ist leichtgewichtig ausgeftihrt, dage- 
gen kann die Abstiitzung an der Aufstellflache des Aufstellgehauses durch massive in die Aufstellflache einge- 

35 preBte Lagerung erfolgen. 

Weiters zeigt Fig. 66a, bzw. Fig. 66b, noch folgende Details: 

Fur das LangenmeBsystem zur Abtastung, bzw. Steuerung der jeweilig radialen Verdrehung des Speichenra- 
des in exakter Obereinstimmung zur Verschiebeposition eines Behalters, dito zur Abtastung des jeweitigen 
Verschiebeweges eines Behalters (BH), eignet sich neben standardmaBiger optischer Abtastmoglichkeit (z. B. 

40 durch Reflexionsabtastsensor), besonders die erfindungsgemaBe Abtastung eines Gerausch- oder ReliefmaBsta- 
bes, so wie bereits vorangehend und in der Hauptanmeldung ausfuhrtich beschrieben. 

Die Abtastung der radialen Verdrehung des Speichenrades erfolgt beispielsweise in bevorzugter Ausfuhrung 
in zweifacher Hinsicht, einmal direkt an der Antriebsseite mit einer Scheibe (vgl. CODESCHEIBE), die in 
Obereinstimmung zu den Verschiebestellungen der Behalter eine Markierungsposition aufweist, z. B. erweiter- 

45 ter Modulo 2 Kode mit Absolutkodierung fur jede Behalterverschiebeposition, und weiters eine Kodierung an 
der Unterseite der Behalter selbst, um jeder Verschiebe- und Ablageposition eines Speichenrades, den zugehdri- 
gen Behaltercode zuordnen zu konnen (vgl. auch LMBH). Die Kodierung an der Unterseite der Behalter selbst 
ist optional und dient der verbesserten Fehlersicherung. 

Fiir die Feststellung der Verschiebeposition der linearen Bewegung der Verschiebeanschlage durch genannte 

so Kurbelscheibe, sind ebenfalls zwei Alternativen vorgesehen: Im einfachsten Fall erfolgt eine Abtastung der 
radialen Verdrehung der Kurbelscheibe (KBLS) durch langs des beschriebenen Kreisumfanges an einer Scheibe 
an der Antriebsseite aufgebrachten Wegskala (vgl. CS2), und/oder, auch eine Direktabtastung der linear gefuhr- 
ten Verschiebeanschlage der Kurbelstange nach einer linearen Skala an den Anschlagen (z. B. an Lagerstelle des 
Anschlages der Kurbelstange vgl. LMBH). In einer optimierten Form kann diese Abtastung dann auch an den 

55 Anschiebeanschligen der Behalter in Verbindung mit der Kodeabtastung der Behalter vorgenommen sein (vgl. 
LMBHX um ein Abtastsystem einzusparen, weiter auch in Verbindung mit genannter Anschlagsabtastung, die 
jeweils feststellt, ob sich der Verschiebeanschlag der Kurbelstange im Schiebebereich des Anschiebeanschlages 
eines Behilters befindet. 

Weiters sind fur die bevorzugte Aufteilung des rotierenden Warenlagers in antriebslose BOX-Gehause und 
6o motorische Antriebe aufweisender Antriebssteilflache, die LangenmeBsysteme ebenfalls ausgelagert, z. B. als 
bevorzugte vibrierende Abtaststifte ausgeftihrt, und nehmen durch entsprechende Offnungsldcher im Boden der 
BOX-Gehause die Abtastung der im BOX-GehSuse an genannten bevorzugten Stellen angebrachten Langen- 
markierungen vor, dito ist ein Loch vorgesehen, durch das genannte Gerauschkulissenauswertung durch ein im 
Antriebsstellflachengehause je BOX-Stellplatz vorhandenes Mikrofon (M) erfolgt 
65 In Fig. 66a ist beispielsweise der StellfuB/Zentrierbolzen des BOXBODENs hohl und zugleich als Horrohr 
eines unterdem StellfluB im Stellflachengehause angebrachten Mikrofones (M) verwendet 

In weiterer optionaler Ausbildung ist eine Torsionsfeder fiir eine Vorspannung der Verdrehung des Speichen- 
rades gegen das BOX-Gehause vorgesehen (vgL OPTION 2\ um beim Einsetzen eines BOX-Gehauses auf die 
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Stellflache eine definierte Winkeistellung zwischen den beiden Steckkupplungsteilen von motorischer Antriebs- 
seite (MSK mit Codescheibe) und angetriebener Seite des Speichenrades zu gewahrleisten. Dito kann far die 
Kurbelscheibe erfolgen, oder die Verdrehung der Kurbelscheibe ist zu einer definierten Stelle direkt Qber die 
Linearverschiebung des damit verbundenen Anschlages (VSB) der Kurbelstange (OBKBST bzw. UNKBST) 
abgetastet s 

Eine weitere Alternative ist z. B. die definierte Nullkalibrierung der Winkeistellung des Speichenrades Qber 
den eingebauten Verriegelungsanschlag (vgl. Detail-VR zu Fig. 68, wie vorangehend beschrieben) vorzunehmen. 

Die Behalterverschiebung vom Speichenrad einer BOX zum Speichenrad einer benachbarten BOX ist eben- 
falis in Fig. 66a gut ersichtlich: Hierbei ist strichliert gezeichnet dargestellt, wie durch Entgegenstellen eines 
Behalters (BH verriegelt) in benachbarter BOX (Gruppenbox-B) die Verschiebung eines Behalters (aus Grup- to 
penbox-A) an der offenen Fensterstelle (Obernahmestelle) verhindert ist (Schiebekraft FSA kompensiert Schie- 
bekraft FSB, wobei Schiebeweg durch Federung der Kurbelstange (UBKBST, vgL Fig. 70 Druckfeder mit 
Teleskopausfahrung der Stange) ausgeglichen ist Diese Ausgleichfeder kdnnte naturlich auch an anderer Stelle 
des Verschiebeweges vorgenommen sein* z. B. kdnnte die Befestigung des Anschiebeanschlages (ASBH) am 
Behalter (BH) nicht fest, sondern federnd vorgenommen sein, wodurch sich dann die Ausgleichsfederung des 15 
Verschiebevorganges bei entgegengestellten Behaltern ergibt 

Der mit starker Linie gezeichnete Behalter (BH geschoben), ist gerade Qber die Unterbrechungsstelle uber die 
beiden stirnseitigen Enden der Speichenraderschienen (adressierte Schiene A und adressierte Schiene B) ge- 
schoben, wobei diese Enden eine Zentrierungsverjungung zur Vermeidung einer Verkantung des Anschiebean- 
schlages (ASBH) aufweisen. Weiters ist die in die Speichenschienen jeweils eingelegte Blattfeder (vgL oberen 20 
Teile der Beschreibung) BF-SW zu beiden Enden der Schienen gut ersichtlich. 

Der Deckel des BOXgehauses kann z. B. auch entfembar gemacht sein (durch Schraubverbindung). weiters 
der Deckel bevorzugt transparent und (vor allem innenseitig) ANTISATIC(antistatisch) beschichtet sein. 

Weiter ist in Fig. 66a noch eine Seitenansicht dargestellt, wo die Ftthrung des Schiebeanschlages (VSB) der 
Kurbelstange gezeigt ist, die jedoch so kurz ist, daB die radiale Verdrehung des Speichenrades nicht behindert 25 
ist Im Detail ist diese Schienenfuhrung in Fig. 71 herausgestellt: 

Zu Fig. 71: Fig. 71 zeigt eine Schragansicht, wobei gut ersichtlich ist, daQ wahrend einer Verdrehung des 
Speichenrades, auf dessen Speichenschienen die Behalter jeweils aufgeschoben sind, die Kurbelscheibe ihre 4 
Kurbelstangen (OBKBST rechts und links des Speichenrad- bzw. Kurbelscheibendrehpunktes KBLS-Schaft, 
bzw. UNTKBST vorne und hinten) so weit zurUckgenommen hat, daB die Verdrehung des Speichenrades (ROT 30 
von BH) durch die nach unten zur AndrQckflache der Verschiebeanschlage der Kurbelstangenenden (VSB) 
uberstehenden Anschiebeanschlage (ASBH) der Behalter nicht behindert ist 

Weiters sind die Schiebeanschlage (VSB) der Kurbelstangen an den Kurbelstangenenden jeweils gegen die 
Stangen verdrehbar gelagert, und weiters in koordinatenmaBiger Obereinstimmung zu den Verschiebefenstern 
der BOX-Gehause in fest am Gehauseboden der BOX (BOXBODEN) fixierten (Fixierschraube) Schienenfuh- 35 
rungen in Verschieberichtung der Behalter (BH) gefuhrt, so daB die Drehbewegung der Kurbelscheibe (Verdr. 
von KBLS) in eine Verschiebewegung der Behalter umgesetzt ist Fur die Ausbildung der Verschiebeschienent- 
eile sind in Fig. 71 zwei alternative Ausfuhrungsvarianten vorgeschlagen, die auch erganzend verwendet sein 
kdnnen: Variante 1 sieht ein Blechteil vor, bestehend aus einer Bodenplatte (BDPL), mit einer Qber der Boden- 
platte vorgesehenen Einfassung (TbsAl, TbsA2, TbsA3), langs der das Verschiebeteil (VSB) der Kurbelstange 40 
gefiihrt ist, wobei zwischen Bodenplatte (BDPL) und Einfassung an einer Langsseite der Einfassung ein FQh- 
rungsschlitz (GLS-horiz.) zum Eingreifen der Kurbelstange der Kurbelscheibe vorgesehen ist, und die andere 
Langsseite der Einfassung als zur Bodenplatte (BDPL) umgebogenes Befestigungsteil der Einfassung verwendet 
ist Es ist leicht einzusehen, daB diese Schienenfuhrung als billiges Blechteil hergestellt werden und z. B. auf eine 
Kunststoffplatte, welche den BOXBODEN bildet, aufgenietet werden kann (entspr. Fixierschraube). Weitere 45 
bevorzugte Materialien fur das BOX-Gehause sind z. B. PreB-Pappe und diverse Faltschachteltechniken, die 
durch Kunststoffrahmenteile oder eingenietete Blechteile, entsprechend abgestutzt werden kdnnen. 

Eine weitere Alternative, die auch zur Stabilitatsverbesserung erlauterter Schienenvariante dienen kann, ist 
das Einsetzen eines Zentrierungsbolzens (ZST) innerhalb der Schieneneinfassung, welche durch ein FOhrungs- 
loch des Verschiebeanschlages (VSB) der Kurbelstange durchgesteckt ist, und die Verschiebung weiterhin 50 
stabilisiert Eine weitere Option zur Stabilisierung zeigt Fig. 18b, bei der der Verschiebeanschlag (VSB) der 
Kurbelstange (z. B. OBKBST) nach oben einen in der Breite des Anschlages verringerten Ansatz (VSB uberste- 
hend) aufweist, so daB die seitlichen Schiebewande der Blechteile um diese verringerte Breite umgeschlagen sein 
kdnnen (Blechteil TBS), wobei dann der Anschlag z. B. nur an zentrierten Punktstellen (p) gleitet, damit er nicht 
im Blechteil verkantet Das nach oben voriiberstehende Anschlagsteil dient dann als AnstoBteil des Anschiebe- 55 
anschlages ASBH eines Uber diesem Anschlag in die Verschiebeposition gebrachten Behalters (BH). 

Weitere Details in Fig. 71 sind: fur die in weitere Koordinatenrichtungen (vorne, hinten) gefuhrten Kurbel- 
stangen (UNTKBST) sind z. B. noch seitliche Fuhrungsschlitze (gls-vertikal) von Verkleidungsteilen vorgesehen 
(TSY an BOXBODEN fixiert, bzw. OPTIONS), die dann auch zugleich eine die Kurbelstangen der anderen 
Koordinatenrichtung, bzw. auch die Kurbelscheibe weiterhin zentrierende Abdeckung vornehmen. Weiters 60 
bedeuten: AFLH, Abstand zum Unterbringen der Kurbelscheibe, TSX . . . Halteteile analog zu TSY der anderen 
Koordinatenrichtung. Abstutzung (Gleitlagerung) . . . Drehpunkte von Speichenschienenrad und Kurbelscheibe 
(KBLS) mit Schaft der Drehachse. 

Weiters ist evident, daB die in. Fig. 71 gezeigten Merkmale auch fur eine Ausfuhrung verwendet sein kdnnen, 
bei der mehrere Speichenschienenr&der zu einer Transporteinheit zusammengef aB t sind 65 

Fig. 75 zeigt die bevorzugte Ausgestaltung einer Verschiebefensteroffnung bevorzugter BOX-Gehause, wo- 
bei das Fenster zus&tzlich zur Offnung (VSBOT) filr die Behalterverschiebung (BH) auch noch einen Schlitz (SL) 
zur Verbreiterung des Bewegungsspielraumes (SLVL) fur die Kurbelstangenbewegung aufweist, die bei ausge- 
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fahrener Verschiebung, dann durch diesen Schlitz in benachbarte Gehause bei der Behaiterverschiebung Qber- 
greifen kdnnen (vgl. auch Fig. 68), falls die Proportionierung von Speichenraddurchmesser und Kurbelscheiben- 
durchmesser dies erf ordert 

Fig. 73 zeigt eine Variante, bei der auch die Array-Stellflachen, auf welche die BOXEN-Gehause jeweils 

5 nebeneinander aufzustellen sind, als nebeneinander zustellende Flachen (z. Bsp. mit Steck- oder Schraubverbuv 
dung verbunden) erweiterbar sind (jeweils als Kunststoffprofil erzeugt) und fur jede BOX eine Zentriermulde 
(verjilngte Rastbreite) vorgesehen ist. 

Fig. 76 zeigt eine Ausfuhrungsvariante, bei der anstelle runder Behalter, Kassetten verwendet sind, die sich z. 
Bsp. fur die Aufnahme schmaler hochgestellter Teile, wie Video- oder Tonbandkassetten oder CD-Scheiben, eta, 

to gut eignen. Diese JCassettenbehalter sind dann ailseitig in sich geschlossen, ausgenommen der obere Teil weist 
eine der Kassettenform entsprechende schmale Zugangsoffnung auf, in die das Lagergut dann eingesteckt ist. 
Weiters ist bevorzugt, daB der Kassettenteii zu beiden Seiten groBe Fensterdffnungen aufweist, durch die das 
Lagergut vor der Entnahme besichtigt werden kann. 

Die Verschiebefenster sind dann der Breite des Kassettenbehalters entsprechend schmal ausgebildet (Fenster- 

!5 breite VSNOT) «nd der Durchschiebebreite der Kassetten angepaBt, die Kreisbogen der FOhrungszentrierung 
(LWND, vgl. auch FS in Fig. 69) bis zum Fensterrand gefuhrt, bzw. an den Fensterstellen einfach unterbrochen. 
Die Seitenansicht von Fig. 76 veranschaulicht dann noch eine alternative Schienenfiihrung fur die Schienenan- 
schlage der Kurbelstangen (DBSF) und der Schienenfiihrung der Behalter des Speichenrades (DBSF-Option), 
welche z. B. als parallele Doppelstangen ausgefuhrt sind, als Variante zu NUT- und Feder Verdrehsicherung, wie 

20 z. B. in Fig. 72 dargestellt, oder auch als Variante zu einer ovalen Ausbildung der Schienenstangen (als Verdreh- 
sicherung). 

Fig. 77 zeigt einen Erganzungsvorschlag fOr die Behalterausbildung zum bevorzugten Gebrauch in Verbin- 
dung mit BestUckungstischen, der die bevorzugte Handhabung von in Stangen gelagerten Bauteilen, z. B. ICs 
betrifft und folgende bevorzugte Merkmale, die einzeln oder zusammen verwendet werden kdnnen, betrifft: 
25 Die BauteileschQsseln (BH) weisen einen Einsatz auf, dessen Hdhe so bemessen ist, daB die ICs mit ihrem 
Gehauseteil untenliegend und mit ihren IC-AnschlQssen nach oben weisend in den Behaltern aufgehoben 
(gelagert) sind. Dies hat den ZweckdaB die ICs bei der Behaiterverschiebung ihre stabile Lage beibehalten. 

Als weiteres Merkmal ist der Behalterrand mit einer Ausnehmung versehen, die so bemessen ist, daB eine 
Stand art- IC-Schiene in Kopflage (d. h. IC-Anschlttsse nach oben weisend) angelegt werden kann und die ICs 
30 unmittelbar auf ihre Lagerflache innerhalb der BauteileschGssel eingeschuttet werden kdnnen. Diese Ausneh- 
mung ist dann mit einem passenden Steckteil (STECK VERSCH LUSS) nach dem Befullen mit der IC-Stange 
verschlieBbar. Weiters ist die Lagerflache der ICs-antistatisch beschichtet. 

Da auch die Abdeckung der BOX-Gehause antistatisch beschichtet sind (vgL Deckel Fig. 66a) sind die ICs 
entsprechend geschUtzL 

35 Eine weitere Perfektionierung als weiterfOhrende Option bringt die bevorzugte Variante, daB die an den 
IC- Behaltern jeweils angebrachten Anschiebeanschlage (ASBH) am AbschluB des beschriebenen Einschiebe- 
vorganges, durch den Kurbelstangenanschlag (VSB) des benachbarten Behalters gegen eine ICeilschrage ge- 
drflckt ist (K-Option), die eine senkrechte Hubstange (ASBH), die eine ahnlich bei einem Kugelschreibermecha- 
nismus, vorgenommene Druckschalterfunktion aufweist, innerhalb des dem Behalter zugehdrigen Anschlages 

40 (ASBH) nach oben drttckt und dieser Druckvorgang auch einrastet, wobei diese Hubstange dann ihrer Druckbe- 
wegung nach oben an der Auflageflache der ICs ihre Fortsetzung findet, so dafl die IC-Beinchen ein der 
beschichteten Innenseite des in diesem Falle sich mit dem Speichenrad um dessen Achse mitdrehenden Deckels 
der BOX, angepreBt sind. Bei der Verschiebung betreffenden Behalters erfolgt in gleicher Weise durch den 
ausschiebenden Anschlag eine Druckknopfbetatigung und somit Entriegelung. Weiters kann die Druckknopf- 

45 funktionsstellung (angespannt oder entlastet) durch bevorzugte Gerauschdedektierung mit dekodiert sein. 

Weiters ist evident, daB bevorzugte Bestuckungsanwendung sich nicht nur ftir den Elektronikbereich, sondern 
auch fur den Mechanikbereich gut eignet, wobei z. B. als Anzeige-Montierhilfe Videos und/oder Laser gefiihrte 
Bildelemente verwendet sein kdnnen und die absolute Verwechslungssicherheit, in Verbindung mit einem 
Computer gestiitzten Lager, einen besonderen Vorteil bringt 

so Fig. 60 zeigt den Einbau bevorzugten Transportbandlagers in einen geschlossenen Schrank mit zwei Entnah- 
metiiren, die als Schiebetur (S) ausgefOhrt sind, und jeweils unmittelbar eine nach Fig. 54 beschriebene Verschie- 
bestelle verschlieBen. Diese Schiebeturen weisen bevorzugt eine Fiihrungseinrastung zum Anstellen vorange- 
hend beschriebenen Waagens mit vertikal angetriebener Supportplatte auf (rechts der Abbildung, vgl. auch 
ATI . . . AT4) zum Zwecke der automatisierten Verbindung mehrerer solcher Lager durch automatisches Zwi- 

55 schenbeschicken des Waagens. 

Weiters sind fur jede Transportetage, in der jeweils ein Transportband im Schrank lauft, an der TQr eine (nach 
Etagen gereihte) Leuchtanzeige (z. B. LED) vorgesehen, die anzeigt, in welcher Etage gegebenenfalls ein 
aufgerufener Behalter erscheint, oder beschickt werden soil, wobei Beschickungsfehler in falsche Etagen ausge- 
schlossen sind, da das Querverschiebesystem jederzeit eine Lesung der Kodierung an den Behaltern vornehmen 

60 kann. Weiters . . . CLE . . . Kodierkartenleser zur Benutzeridentifizierung an der SchiebetUr, Jext Verbindungs- 
stecker zum AnschluB des Vertikalverschiebewaagens, bzw. Transportwaagens (rechte Abbildung). 

Fig. 61 zeigt eine Erweiterung des Transportsystems dahingehend, daB einerseits mehrere Verschiebestellen 
vorgesehen sind, um die jeweils beidseits der Verschiebestellen frei zu haltenden Bandlangen des Fdrderbandes 
zu verkUrzen (vgL L>l/6, d. entspricht im vorangehenden Beispiel 1/3 der Gesamttransportlange bei zwei 

65 Verschiebestellen), andererseits zusatzlich zu den parallelen Transportbandspuren und Ablagespuren der Behal- 
ter (vgl. entsprechend Fig. 60, bzw. dito Fig. 54, Reihen A, B, C) noch eine weitere Verbindungsspur (FB-Com- 
mon) vorgesehen ist, die nicht der Ablage dient, also durch Behalter nicht verstellt ist und die beiden Verschiebe- 
stellen VS1 und VS2 der Transport-/Ablagespuren transportbandmaBig zu einem gemeinsamen Ausgang (BH- 
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Out/In) weiterhin verbindet Die Ablagereihen A, B und C dieser bevorzugten Warenlagerkonfiguration stellen 
also zu jeder Querverschiebestelle eine Multiplexerfunktion dar, wahrend FB-Common eine weitere Multiple- 
xerfunktion zur Bcschickungsstelle BH-Out/In bildet Durch die Verwendung der zu Fig. 61 beschriebenen 
Konfiguration, wird durch Benutzung mehrerer (im Prinzip beliebig vieler) Querverschiebestellen eine Verkfir- 
zung der Baulange des Transportbandlagers erreicht, da die zwecks Langenverschiebung frei zu haltenden 5 
Stellen des Transportbandes (in Fig. 61 SCHWARZ dargestellt), urn die sich durch die Aufteitung des Transport- 
weges auf mehrere Verschiebestellen jeweils ergebende Verkurzung, reduzieren. 

Fig. 62 zeigt noch eine weitere Variante der Abtastung an der Behaiterunterseite (BH) mit einem Band 
gefOhrten Kodierleser und weiterem Kodierleser zur Linealabtastung. wie in 1 1.0 bereits vorgeschlagen. 

Allgemein sei noch ausdrCcklich festgestellt, daB neben beschriebener Variante mit rotierender Stellflache des 10 
Warenlagers, das Warenlager jede beliebige andere Stellfiachenform mit entspr. Schienenfflhrung aufweisen 
kann, z. B. Spirale eta, weiters auch in jeder Lage betrieben sein kann, z. B. mit waagrechten Achsen der 
Speichenrader und weiters jede Art von erweiterter Automatisation vorgenommen sein kann: so ist evident, daB 
sich das zu BOXEN zusammengefaBte Lager besonders gut zu Ausgabeautomaten von Videokassetten, eta 
eignet, wenn der ausgefahrene Kassettenbehalter von oben her mit einer entsprechend gesteuerten VerschluB- t5 
klappe (vgl. Bestuckungstichanwendung) ausgebildet ist Weiters kann auch die bevorzugte Transportbandver- 
sion in entsprechende Module mit jeweils aneinander gestellten Verschiebefenstern ausgebildet sein, dito eine 
Mischung der vorgeschtagenen Verschiebeeinrichtungen der beschriebenen Ausf uhrungsvarianten benutzt sein, 
eta 

20 

PatentansprUche 

1. Verfahren zur Bildung einer Beriihrungserkennung, bzw. BerOhrungsfunktion, zum Zwecke der rechtzei- 
tigen Erkennung von Anschlagpositionen oder auch Erkennung von Bewegungsablaufen als Folge einer 
externen Krafteinspeisung, jeweils an bewegten Teilen von Maschinen oder Geraten, oder Gegenstanden, 25 
im Besonderen von Werkzeugen, Positionieranschlagen, Greifern, bzw. ahnlichen Maschinenelementen an 
Robotern oder Werkzeugmaschinen oder vergleichbaren Vorrichtungen, wobei in solchen Vorrichtungen 
auch die Anwendung zur Andruckskraftbestimmung an Greifern, Zwingen, Spannvorrichtungen, eta, sowie 

die Anwendung zur Langenmessung, weiters zur Abstandsmessung, weiters Kodierung von Gegenstanden, 
als auch die Anwendung einer auf Beruhrungsfunktion beruhenden Stdckgutzahlung, und weiters Anwen- 30 
dung zur Gerauschdampfung an Maschinen, eingeschlossen ist, dadurch gekennzeichnet, daB ein bewegtes 
Teil in durch Erregereinspeisung erzeugte mechanische Schwingung verse tzt ist, die elektronisch/physika- 
lisch abgetastet ist sowie daB die Beinflussung ihrer Schwingungsparameter (Amplitude und/oder Frequenz 
und/oder Phase) durch Berflhrung des bewegten Teiles mit einem weiteren Teil oder Anschlag, zur Ablei- 
tung einer BerOhrungsfunktion verwendet ist, betreffend einer unmittelbaren BerQhrung dieser Teile oder 35 
einer BerUhrung dieser Teile fiber ein DritteiL 

2. Verfahren nach Anspruch 1, gekennzeichnet durch eine Signalaufbereitung fiir die Erregereinspeisung 
zur Erzeugung genannter mechanischer Schwingung und weiters gekennzeichnet durch eine elektronisch/ 
-physikalische MeBauswertung der Schwingungsparameter genannter mechanischer Schwingung des be- 
wegten Teiles mit einer MeBauskopplung, welche die mechanische Schwingung der elektronisch/physikali- 40 
schen MeBauswertung zufuhrt und weiters dadurch gekennzeichnet, daB folgende Verfahrensmittel ftir die 
Erzeugung genannter Erregereinspeisung sowie fur die Bewertung genannter MeBauskopplung der ausge- 
koppelten mechanischen Schwingung zur Anwendung gelangen (vgL Fig. 4, Fig. 7, Fig. 17, Fig. 17b, 
Fig. 18a): 

A) Verfahrensmittel fUr die Erregereinspeisung: 45 
fur die Erregereinspeisung ist ein Schwingungsverlauf in das mechanisch bewegte Teil, an dem genann- 

te BerChrungserkennung, bzw. -funktion vorzunehmen ist, durch Signalgenerierung eingespeist, wobei 
folgende Varianten als Alternative fur die Signalgenerierung benutzt sind: 

Al) die Einspeisung der Erregerschwingung erfolgt unmittelbar mechanisch, wobei gegebenen falls zur 
Ableitung einer elektrischen KenngroBe der Erregerschwingung ein entsprechender Abtastsignal- 50 
wandler auf der Erregerspeiseseite vorgesehen ist, der jedoch gegebenenfalls auch Bestandteil genann- 
ter elektronisch/physikalischer MeBauswertung der Schwingungsparameter der erzeugten mechani- 
schen Schwingung sein kann, und/oder 

A2) die Einspeisung der Erregerschwingung erfolgt durch elektronischen signalverlauf ttber eine 
Signalwandlung, welche den elektronischen Signalverlauf in die mechanische Schwingung umsetzt, 55 

B) Verfahrensmittel fur die Erzeugung des Schwingungsverlauf es des eingespeisten Erregersignals: 
folgende Verfahrensmittel sind als alternative Varianten zur Erzeugung des Schwingungsverlaufes 
benutzt: 

a) Einspeisung des unmittelbaren Signalverlaufes, nach der die mechanische Schwingung schwingen 
soil, und/oder 60 

b) Einspeisung eines Signalverlaufes, der zur erzeugenden mechanischen Schwingung auch unter- 
schiedliche (z. B. hdher frequente) Frequenzanteile enthalt, wobei die erzeugte mechanische Schwin- 
gung durch ihre mechanische Filterwirkung (z, B. — TiefpaBfunktion mit entsprechender Dampfung) 
eine Filterung des eingespeisten Signalverlaufes vorni mm t,. und/oder 

bl) Einspeisung eines Signalverlaufes mit einer Frequenz, bei der die Amplitudenauslenkung des 65 
mechanisch schwingenden Systems durch eine TiefpaBfunktion begrenzt ist sowie eine Amplitudenein- 
stellung, bzw. -regelung der zu erzeugenden mechanischen Schwingung durch Wahl der Frequenz 
entsprechend der Dampfungscharakteristik der mechanischen TiefpaBfunktion erfolgt, und/oder 
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b2) Es ist eine Amplitudenregelung der eingespeisten Erregerschwingung vorgesehen, bei der genann- 
te elektronisch/physikalische MeBauswertung der Schwingungsparameter derart erfolgt, daS betref- 
fende MeBauskoppiung der mechanischen Schwingung als Istwert fur die Regelung der Erreger- 
schwingung nach einer Sollwertvorgabe vorgenommen ist sowie die RegelgrdBe der Erregerschwin- 
5 gung als eigentliches Beriihrungskriterium verwendet ist, wobei 

b2.1) genannter Sollwert ein statischer vorgegebener Wert sein kann, und/oder 

bZ2) genannter Sollwert ein in rekursiver Funktion durch den Regelvorgang erhaltener Wert sein 
kann, und/oder 

c) Einspeisung des Signalverlaufes genannter Erregerschwingung zur Erzeugung genannter mechani- 
, o scher Schwingung, ist Uber an der Ansteuerung eines bereits bestehenden Antriebes genannten beweg- 

ten Teils vorgenommener Signaleinkopplung erzeugt. 
C) Verfahrensmittel fur die MeBauswertung: 

fOr die MeBauswertung ist die Amplitude und/oder Phase und/oder Frequenz der mechanischen 
Schwingung bewertet, wobei folgende Varianten fur die nahere Auswertung als Alternative oder in 
15 kombinierter Verwendung benutzt sind: 

a) Amplitudenauswertung, wobei die Schwingamplitude und/oder der zeitliche Amplitudenverlauf, 
oder Anstiegsverlauf nach folgenden Kriterien bewertet ist: 

al) nach absoluten Werten abgetastete und bewertete AmpHtudenwerte. und/oder 
a2) relativ nach jeweiliger Anderung abgetastete und bewertete Amplitudenwerte, und/oder 
20 a3) die Dauer der jeweiligen Anderung der Schwingamplitude gemessen, bzw. ausgewertet ist, und/ 

oder 

a4) eine MeBauswertung erfolgt, wie sie zu vorangehendem Absatz B, Abschnitt b2, angegeben ist, 
und/oder 

b) Phase n auswertung, wobei die Phasenlage der ausgekoppelten mechanischen Schwingung in Rela- 
25 tion zur Erregereinspeisung der elektrischen Erzeugerschwingung absolut oder nach Anderungskrite- 

rien gemessen bzw. ausgewertet, bzw. die Dauer einer betreffenden Anderung ausgewertet ist, und/ 
oder 

c) Frequenzmessung, wobei die Frequenz der ausgekoppelten mechanischen Schwingung, und/oder 
der eingespeisten Erregerschwingung, absolut oder nach Anderungskriterien gemessen, bzw. ausge- 

30 wertet, bzw. die Dauer einer betreffenden Anderung ausgewertet ist, und/oder 

die Frequenz als Resonanzfrequenz des Systems gemessen, bzw. ausgewertet, sowie die erzeugte 
Schwingungsfrequenz der mechanischen Resonanz des bewegten Teiles jeweils nachgestimmt ist; 
und/oder 

d) daB genannte Messungen ganzlich oder zum Teil in Relation zur elektrischen Erzeugerschwingung 
35 erfolgen bzw. bewertet sind, nach der genannte mechanische Schwingung generiert ist; und/oder 

e) daB bei Vorhandensein mehrerer unterschiedlicher Beruhrungserkennungen mit zugehorigen 
Schwingungserregereinspeisungen, die zugehorigen Schwingungen durch FiltermaBnahmen entspre- 
chend separiert sind z. B. durch dampfungsmechanische MaBnahmen der Sensoren oder durch unter- 
schiedlich gewahlte Frequenzen mit dazu passenden Ausfilterungen); und/oder 

40 f) daB Ftltermittel vorgesehen sind, welche zur erzeugenden mechanischen Schwingung zusatziich 

auftretende unerwOnschte Schwingungen ausfiltem. 

3. Verfahren nach An sprue h t oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB die Schwingungseinkopplung Qber den 
motorischen Antrieb des bewegten Teiles unmittelbar vorgenommen ist, bzw. daB betreffende Schwingung 
durch Einkopplung in den Steuerkreis des zur Bewegung eines Maschinenteiles vorgesehenen Antriebes 

45 erzeu gt ist ( vgL Fig. 2, Fig. 4, Fig. 7, Fig. 1 7, Fig. 5a, Fig. 1 3a, 1 3b, Fig. 2 1 a, b, c, Fig. 22, Fig. 2 1 d). 

4. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Schwin- 
gung betreffenden Teiles, dessen Berflhrung dedektiert werden soli, in mehrere Richtungen erfolgt und daB 
die elektronische Auskopplung der mechanischen Schwingungen entsprechend entkoppelt ist, wobei diese 
Entkopplung durch unmittelbare DampfungsmaBnahmen bereits auf der Sensorseite, und/oder durch un- 

50 terschiedltche Schwingfrequenzen mit entsprechender Ausfiiterung an der elektronischen Erkennungsseite 

vorgenommen ist (vgl. Fig. 30, Fig. 23, Fig. 1 7b), und/oder durch entsprechende Modulations/Demodula- 
tionsmaBnahmen vorgenommen ist (Fig. 17b). 

5. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren zur 
Erkennung einer Endschalter- oder Anschlagsschalterfunktion verwendet ist (z. B. Fig. 1 ; oder Tiefenkali- 

55 brierung 1, 2 in Fig. 18b). 

6. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren zur 
Erkennung einer Notstoppfunktion bei Einzwanggefahr zwischen Anschlagteilen verwendet ist (vgl. 
Fig. 5a). 

7. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren zur 
60 Erkennung eines Bewegungsablaufes eines motorisch bewegten Teiles einer Maschine als Folge einer 

extern auf dieses Teil wirkenden Kraft verwendet ist (vgL Fig. 1, Fig. 5a, Fig. 23, Fig. 33a, b, c, Fig. 34a, b, 
Fig. 38, Fig. 39). 

8. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet . daB innerhalb des 
Andruckspielraumes, innerhalb dem genannte Schwingungsparameter (Amplitude und/oder Frequenz und/ 

65 oder Phase) als Ansprechkriterium eines Bewegungszustandes genannten bewegten Teiles gemessen sind, 

diese Messung in eine KenngrdBe zur Bewertung der Andruckkraft zwischen den sich beriihrenden Teilen 
verwendet ist (vgl. Fig. 5). 

9. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 8, dadurch gekenn- 
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zeichnet daB genannte Dosisbewertung der Andruckkraft durch Auswertung von Amplitude und/oder 
Frequenz und/oder Phase der erzeugten mechanischen Schwingung in Relation zur Erregerschwingung 
und/oder zu an weiteren Stellen eingespeisten Erregerschwingungen oder abgetasteten mechanischen 
Schwingungen, und/oder nach weiteren Bewertungen erfolgt (Fig. 7, Fig. 17, Fig* 1 7b)> 

10. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere der Anspruche 7, 8 oder 9, dadurch 5 
gekennzeichnet daB aus der Erkennung der Andruckkraft der durch motorischen antrieb bewegten und die 
Andruckskraftmessung betreffenden Teiles, jeweils Steuerrichtungen fOr den, oder die Antriebe, einer 
entsprechenden Vorrichtung oder Maschine abgeleitet sind (vgL Fig. 1, Fig. 5a, Fig. 23, Fig. 34b, Fig. 38, 
Fig. 39). 

1 1. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren an 10 
einem mechanischen Spann- oder Justiersystem mit Andruckbegrenzung angewendet ist (vgL Fig. 5b, 
Fig. 34b, 34a). 

1 2. Verfahren nach Anspruch 1 1 , dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren an einer Mikrometerschraube 
angewendet ist, dessen MeBspindel motorisch verdreht wird und durch entsprechende hin und her Bewe- 
gung dieser Verdrehung, die MeBstirnseite in entsprechende Schwingung versetzt (Fig. 5a). 15 

13. Verfahren nach Anspruch 1 1, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren an einer Einspannsystem einer 
Werkzeugmaschine (vgL Drehspitzenspannung in Fig. 5b) angewendet ist 

14. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren an 
einer Vorrichtung zum Abzahlen von StQckgut angewendet ist und daB genanntes in Schwingung versetztes 
Teil eine an festem Ort schwingende Flache ist, auf die das abzuzahlende StOckgut darauf fallt (prasselt, vgL 20 
Prasselflache 504 in Fig. 6 und Fig. 8), wobei genannte Beruhrungserkennung zur Ableitung von Zahlimpul- 

sen zur Abzahlung des Stuckgutes verwendet ist 

15. Anordnung, mit welcher eines der genannten Verfahren aus den vorhergehenden Anspriichen durchge- 
f Ohrt werden kann, gekennzeichnet durch folgende Merkmale : 

a) einem schwingenden Teil, zu welch em die Beruhrungserkennung zu einem weiteren Gegenstand 25 
oder einer Handberuhrung vorgenommen werden soli, 

b) und einer Schwingungsauskopplung zur Auskopplung der mechanischen Schwingung mit einer 
nachgeschalteten Bewerterschaltung, die eine Unterscheidung des von der Schwingungsauskopplung 
aufgenommenen Signals, bzw. Gerauschpegels zwischen den beiden Zustanden: 

b 1 ) unberiihrter Zustand des sch w ingenden Teiles, 30 

b2) sowie beriihrter Zustand des schwingenden Teiles 

mit oder ohne weiterer Quantisierung der Beruhrungskraft vomimmt 

16. Anordnung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet daB folgende Schwingungs- bzw. Signalsensorvarianten zum Einsatz kommen: 

a) Schall und/oder ErschUtterungswandler (z. B. Mikrofon), und/oder 35 

b) Piezzoschwinger, und/oder 

c) induktiver Schwingungs sensor, bei denen ein permeables Nasseteil im magnet ischen Kreis einer 
MeBspule schwingt, wobei die MeBspule am schwingenden Teil fest angeordnet ist und das permeable 
Nasseteil schwingend, und/oder 

d) induktiver Schwingungssensor, bei denen eine Spule (z. B. Tauchspule) in einem magnetischen Kreis 40 
schwingt wobei der tCem des magnetischen Kxeises am schwingenden Teil fest angeordnet ist und die 
Spule schwingend, und/oder 

e) kapazitiver Schwingungssensor (z. B. Kondensatormikrofon, wobei von Aufnahmeflache und Ge- 
h&use jeweils ein Teil f rei schwingend und das andere Teil am schwingenden Teil fixiert), 

f) eine StromfluBmessung uber die Beruhrungsstelle der betreffend bewegten Teile mit oder ohne 45 
Bewertung der bei der Schwingung der Teile auftretenden Widerstandsanderung (z. B. an Leitplastik). 

17. Anordnung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere Anspruch 15, dadurch gekenn- 
zeichnet daB anstelle eines Auswertsensors fur die Auswertung der Schwingungsparameter der Schwin- 
gungen des bewegten Teiles, die Auskopplung der nach dem Induktionsprinzip im elektromagnet ischen 
Antrieb induzierten elektromagnetischen Spannung, bzw. der dadurch bewirkten Stromanderung des An- 50 
triebes vorgenommen ist oder der Belastungsstrom des Antriebes als Auswertkriterium verwendet ist (vgL 
Fig. 35b). 

18. Anordnung nach Anspruch 16 mit einem Schall und/oder ErschUtterungswandler (z. Bsp. Mikrofon) als 
Schwingungsgeber, gekennzeichnet durch eine FiltermaBnahme, welche das akustische Anschlags-(Attack) 
Gerausch des eigentlichen BeruhrungsanstoBes betreffender Teile ausfiltert und lediglich die durch Benin- 55 
rung verursachte Modulation der mechanischen Schwingung uber die elektronischZ-physikalische MeBaus- 
wertung ausgewertet ist. 

19. Anordnung nach Anspruch 18, gekennzeichnet durch folgende zwei alternativ oder zusammen verwen- 
deten FiItermaBnahmen: 

a) das vom Schwingungsgeber abgegebene elektrische Signal ist elektronisch entsprechend der ge- &o 
wahlten mechanische Schwingfrequenz gefiltert 

b) betreffender Schwingungsgeber ist vom unmittelbaren Anschlagsgerausch durch mechanische 
Dampf ungsmaBnahmen entkoppelt 

20. Anordnung mit Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die 
dem Schwingungsgeber nachgeschaltete Bewerterschaltung eine Demodulation vornimmt die der Beruh- 65 
rungsfunktion in Verbindung mit bei der mechanischen Schwingung betreffender Teile erhaltener Modula- 
tion entspricht, d. h. das Modulationssignal dieser mechanischen Modulation rilckgewinnt 

21. Anordnung zur Durchfuhrung eines Verfahrens nach vorangehenden Anspriichen, dadurch gekenn- 
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zeichnet daB die Anordnung, bzw. das Verfahren zur Bestimmung des Aufsetzzeitpunktes und/oder An- 
druckkraft einer Anschlagflache eines bewegten Teiles verwendet ist, wobei das Mikrofon in einer versenk- 
ten Offnung dieser Anschlagflache eingelassen ist 

22. Anordnung zur Durchfuhrung eines Verfahrens nach vorangehenden Ansprflchen, insbesondere nach 
Anspruch 21, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren zur Bestimmung des Aufsetzzeitpunktes der 
Saugstirnflache eines Vakuumsaugrohres verwendet ist, wobei das Mikrofon am anderen Ende des Vaku- 
umsaugrohres (Fig. 1) mit Aufnahmerichtung zur Saugstirnflache angeordnet ist und der VakuumanschluB 
des Saugrohres seitlich das Rohres abgezweigt ist 

23. Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB zu bestimmten 
MeQabstanden des (motorisch) bewegten und in Schwingung gehaltenen Teiles, Kalibrierungsanschlagfla- 
chen benihrt sind, mit denen das System geeicht ist 

24. Verfahren oder Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet daB 
der Antrieb pneumatisch und/oder elektrisch erfolgt wobei bei elektrischem Antrieb die genannte Schwin- 
gungserzeugung durch Modulation des Antriebstromes vorgenommen ist bzw. bei pneumatischem Antrieb 
genannte Schwingungserzeugung durch entsprechende Schwingungsbewegung der maBgebenden Ventile 
erzeugt ist bzw. bei Hybridantrieb (teils elektrisch, teils pneumatisch) genannte Schwingungserzeugung 
vorzugsweise Qber den Antriebsstrom des elektrischen Antriebes erzeugt ist jedoch gegebenenfalls auch 
durch entsprechende Schwingungsbewegung der Ventile erzeugt sein kann. 

25. Anordnung zur Durchfuhrung eines Verfahrens nach Anspruch 14, dadurch gekennzeichnet daB unter 
der schrag gestellten Prasselflache (504) ein weiterer Trichter als Auffangtrichter angeordnet ist (506). 

26. Anordnung nach einem der Ansprflche 14 oder 25, dadurch gekennzeichnet daB die Anordnung, 
bestehend aus 

a) schrager Prasselflache (504), 

b) Auffangtrichter (506) des gezahlten Stuckgutes 

c) und einem auf die Prasselflache mundenden Einfulltrichter (507) des zu zahlenden Stuckgutes 

zu einer kompletten in sich geschlossenen Trichtereinheit (Fig. 8) mit einer Einfulloffnung des zu 
zahlenden Stuckgutes und einer AustaBoffnung des jeweils gezahlten Stuckgutes (700) zusammenge- 
baut ist. 

27. Anordnung nach einem der Ansprflche t4 oder 25 bis 26, gekennzeichnet durch folgende weitere 
Merkmale: 

a) Der Schwingungssensor ist vom akustischen Schall, der durch das auf die Prasselflache (504) aufpral- 
lende Stuckgut verursacht ist durch elektronische und/oder dampfungsmechanische Filtermittel ent- 
koppelt 

b) als Schwingungserzeuger far die Prasselflache (504) ist ein Lautsprechersystem verwendet, wobei 
uber die Membrane des Lautsprechers, oder unmittelbar durch die Membranaufhangung anstelle der 
Membrane, genannte Prasselflache (504) in entsprechende Sen wing ungen versetzt ist 

28. Anordnung nach Anspruch 27, gekennzeichnet durch folgende weiteren Merkmale: 

a) als Prasselflache ist eine an entsprechender Lautsprechermembrane schallschluckende Flache befe- 
stigt (z. B. Styropor oder Schaumstoff 751 in Fig. 6X 

b) das hintere Ende der in den magnetischen Kreis (500a, 500d) eintauchenden Tauchspule (500b in 
Fig. 6), weist eine innerhalb des Hohlraums im Kern des magnetischen Kreises mit der eigentlich 
auBeren Lautsprechermembrane (752) mitschwingende weitere Membrane auf (852), die vom auBeren 
Gerauschpegel des Stuckgut-Prasselgerausches (n) akustisch isoliert ist (ISOLA) und innerhalb. des 
Kern-Hohlraumes, in dem diese weitere innere Membrane schwingt ihre Schwingbewegung als Schall- 
druck auf eine oder mehrere im Hohlraum angeordnete Mikrofonkapseln (Ml, M2), welche als Schwin- 
gungswandler verwendet sind, umgesetzt ist 

29. Anordnung nach einem der Anspruche 14, oder 25 bis 28, mit Verfahren nach einem der vorangehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Auswertung zur Ermittlung genannter Beruhrungser- 
kennung zur Zahlung des auf genannte Prasselflache aufprallenden Stuckgutes als jeweiliger Beruhrungs- 
kontakt zwischen Stuckgut und Prasselflache in folgender Weise erfolgt: 

a) die mit einem Schwingungsgeber (vorzugsweise Tauchspulenschwinger nach Lautsprecherprinzip) 
erzeugte Schwingung (Schwingfrequenz in Fig. 7) wird durch das auf die Prasselflache aufprallende 
Stuckgut quasi amplitudenmoduliert, bzw. in der Amplitude durch die aufprallende Energie des Stuck- 
gutes entsprechend erschuttert wobei diese Erschutterungen als Amplitudenbedampfungen in der 
Hiillkurve der mit genanntem SchwingungsWandler (z. B. Mikrofon) elektrisch umgesetzten mechani- 
schen Schwingung sichtbar, bzw. bewertbar. sind, 

b) aus Intensitat und Anzahl genannter Amplitudenbedampfungen der Schwingungshullkurve ergibt 
sich die Anzahl des zu zahlenden Stuckgutes, wobei, wenn sporadisch mehrere Stuckgutteile gleichzei- 
tig auf den Prasselteller fallen sollten, dies durch entsprechend mehrfache Intensitat der genannten 
Hullkurvenmodulation sich ergibt. 

30. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche zur Anwendung als Stuckgutzahlverfahren, 
dadurch gekennzeichnet, daB genannte Prasselflache aus durch Anschlagen des Stuckgutes in resonierender 
Eigenfrequenz Schall erzeugendem Material gefertigt ist wobei anstelle einer elektrischen Schwingungser- 
zeugungseinspeisung, genannte Schwingungserregung durch das aufprallende Stuckgut unmittelbar vorge- 
nommen ist und weiters anstelle einer eigens vorgesehenen Prasselflache das AbfQHgefaB diese Schwingun- 
gen erzeugen kann. 

31. Verfahren mit Anordnung, bzw. Vorrichtung nach einem der Anspruche 14, oder 25 bis 30 zum Zwecke 
der Dosierung von Stuckgut bei Entnahme von einem ersten Behalter (z. B. BEE in Fig. 12a, b) zum Zwecke 
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der Abfullung in einen zweiten Behalter (z. B. BEF in Fig. 12a, b), wobei dieses Verfahren von Hand oder 
auch durch Roboter, bzw. entsprechende FQll- und Fdrdermittel, automatisiert zur DurchfQhmng gelangen 
kann, gekennzeichnet durch folgende Mitt el und durch folgende Verfahrensschritte: 

I) Mittel: 

a) sowoh! zu genanntem ersten Behalter fur die Entnahme des Stuckgutes (BEE Fig. 12a), als auch fur 5 
den zweiten Behalter fur das Abfullen des aus dem ersten Behalter entnommenen Stuckgutes, ist 
jeweils ein EinfGlltrichter, Qber den die jeweils eingefQllte StOckzahl des Stuckgutes gezahlt ist, vorge- 
sehen (KTF, KTE), 

b) es ist eine elektronische Zahleinrichtung (FQIlzahler) vorgesehen, dessen Zahlerstand zum Zwecke 

der StQckzahlanzeige, bzw. -errechnung, des jeweils gefttllten Behalters, und/oder zur Stuckzahlanzei- 10 
ge, bzw. -errechnung, des zur Entnahme vorgesehenen Behalters, und/oder zur StQckzahlanzeige, bzw. 
-errechnung, der jeweils auf eine vorgegebene StQckzahl noch fehlenden oder QberschQssigen StQck- 
zahl, durch folgende zwei Steuersignale beeinfluBt ist: 

bl) als zu gegebener Verfahrensverwendung benutzte erste Zahlfunktion, ist die jeweils Qber den 
EinfQlltrichter- bzw. Zahlvorsatz des FuIIbehahers gemessene StQckzahl maBgebend, 15 
b2) als zu gegebener Verfahrensverwendung benutzte zweite Zahlfunktion, ist die jeweils Qber den 
EinfQlltrichter- bzw. Zahlvorsatz des Entnahmebehalter gemessene StQckzahl maBgebend, 
b3)die mathematische VerknQpfung der beiden genannten Zahlfunktionen erfolgt gemaB nachfolgend 
angegebenen Verfahrens, 

c) fQr Hand gefQhrte Behalterbeschickung ist eine Zahlerstandsanzeige (Anzeige in Fig. 12a) zu ge- 20 
nannter Zahleinrichtung vorgesehen, 

d) erforderlichenfalls ist ein ZufQhrungstransportsystem (z. B. Schiene oder Rutsche) vorgesehen, die 
die n6tige Ankopplung von jeweiligem Ausgang des zur StQckgutzahlung verwenden EinfQllbehaiters 
(z. B. Zahltrichter, in nachfolgenden AnsprQchen Zahlvorsatz genannt) und Beschickungsoffnung des 
zugeordneten Behalters (FQllbehalter bzw. Entnahmebehalter) so vornimmt, daB in betreffendem 25 
Behalter einerseits dessen Beschickung durch den Ausgang des als Zahleinrichtung verwendeten 
Behalters, und andererseits die Wiederentnahme des beschickten StQckgutes aus diesem Behalter (z. B. 
von Hand) ermoglicht ist. 

II) Verfahren: 

c) FQr eine nach vorgegebenen Dosierungszahlerstand zu geringe StQckzahl, wird der FQllbehalter mit 30 
dem aus dem Entnahmebehalter entnommenen StQckgut Qber den Zahlvorsatz, bzw. -trichter des 
FQllbehaiters weiterhin beschickt (gef QlltX 

d) fQr eine nach vorgegebenen Dosierungszahlerstand zu hohe StQckzahl, wird der Entnahmebehalter 
mit aus dem FQllbehalter rQckentnommenen StQckgut Qber den Zahlvorsatz, bzw. -trichter des Entnah- 
mebehalters rQckbeschickt (RQckgabe), 35 

e) Das Verfahren wird zwischen c) und d) so lange suczessive fortgesetzt, bis die vorgegebene StQck- 
zahl von einem Behalter in den anderen Behalter gebracht worden ist, 

f) der angezeigte Zahlerstand kann folgende Werte betreffen: 

ft) die jeweils von einem Behalter in den anderen Behalter gebrachte StQckzahl des StQckgutes, wobei 
dieser Wert zu einem entsprechender OffsetstQckzahlwert hinzuaddiert, oder von einem Offsetwert 40 
abgezogen sein kann, 

f2) die jeweilige FehlerstQckzahl, um die die tatsachlich umgefQllte StQckzahl von dem vorgegebenen 
Dosierungswert abweicht 

32. Anordnung nach Anspruch 31, dadurch gekennzeichnet, daB die Zahlvorsatze, bzw. -trichter von FQllbe- 
halter und Entnahmebehalter jeweils durch elektronische Steuerung verschlieQbare Beschickungs-Offnun- 45 
gen aufweisen (KTF, KTE) sowie daB FQllbehalter und Entnahmebehalter ebenfalls durch elektronische 
Steuerung verschlieBbare Zugriffsoffnungen (KLF, KLE) aufweisen, und daB folgendes Ansteuerverfahren 
fur die VerschlieBungssteuerung der Zugrif f s- bzw. Beschickungsdff nungen angewendet ist : 

a) solange die vorgegebene Dosierzahl gr6Ber ist, als die in den Fullbecher (BEF) eingefQllte Stuckgut- 
zahl, bleibt die Beschickungsoffnung des dem Entnahmebecher zugeordneten Zahlvorsatzes, bzw. 50 
-trichters (1002) stets geschlossen und die Beschickungsoffnung des dem FQllbecher zugeordneten 
Zahlvorsatzes, bzw. -trichters (1001) ist off en gehalten, 

b) wenn die in den FQllbecher (BEF) eingefQllte Stuckgutzahl, die vorgegebene Dosierzahl uberschrei- 
tet, wird, bzw. bleibt, die Beschickungs-Offnung des dem Fullbecher zugeordneten Zahlvorsatzes, bzw. 
-trichters (1001) stets geschlossen und die Beschickungsdff nung des dem Entnahmebecher zugeordne- 55 
ten Zahlvorsatzes, bzw. -trichters, (1002) ist of fen gehaltea 

c) fQr die elektronische Ansteuerung der VerschlieBeinrichtung von Fullbecher (BEF) und Entnahme- 
behalter (BEE) ist folgende wechselseitige Ansteuerung vorgesehen: 

cl) der jeweils Qber Zahlvorsatz, bzw. -trichter beschickte Behalter ist solange geschlossen gehalten, bis 
die Zahleinrichtung betreffenden Zahlvorsatzes, bzw. -trichters, den Ein wurf des StQckgutes registriert, 60 
wobei diese Registrierung die unmittelbare Offnung des FQllbecherverschlusses zur Beschickung des 
Behalters einleitet und die Beschickungsoffnung des Behalters so lange offen gehalten ist, als ohne 
Unterbrechung, gemessen Qber eine retriggerbare Zeitspanne (die der Reaktionszeit des Offnungs/ 
SchlieQmechanismus einschlieBlich Transportzeit des StQckgutes zu dieser Offnung entspricht) StQck- 
gut den Zahlvorsatz, bzw. -trichter durch lauft, 65 
c2) der jeweils zur Entnahme benutzte Behalter kann offen gehalten werden, solange dieser entspre- 
chend dem Vorzeichen der jeweils aktuellen StQckzahldifferenz von vorgegebener Beschickungsstuck- 
zahl und tatsachlich beschickter StQckzahl dem jeweils zur Entnahme benutzen Behalter entspricht, 
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bzw. ist bei entsprechendem Vorzeichenwechsel dieser Stuckzahldifferenz der entsprechende Wechsel 
der genannten Ansteuerung der VerschlieBeinrichtungen in Anpassung zur gewechselten Beschik- 
kungsrichtung vorgenommeru 

33. Anordnung mit Verfahren nach einem der Ansprtiche 31 oder 32, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Anordnung sowie das Verfahren zur Beschickung eines Bestuckungstisches, z. B. zum BestOcken von 
Leiterplatten mit elektronischen Bauteilen, verwendet ist, wobei als elektronisch gesteuerte SchlieBeinrich- 
tung fur den Fflllbehalter (BEF in Fig. 12bX die im BestQckungstisch (BST) in der Regei vorhandene 
SchlieBeinrichtung (z. B. Klappe KLF) zum VerschlieBen des Entnahmezugriffes des zu beschickenden 
Fullbehalters, fur das bevorzugte Beschickungsverfahren verwendet ist 

34. Anordnung nach Anspruch 32 oder 33, gekennzeichnet durch folgende Ausbildung der VerschlieBungs- 
steuerung der Beschickungsoffnungen der verwendeten Zahlvorsatze, bzw. -Trichter: 

a) der BeschickungseinlaB des Zahlvorsatzes weist einen nach innen sich verjungenden Zentriertrichter 
auf, der auf der Beschickungsflache genannter Presselflache (504) miindet, 

b) genannte VerschlieBbarkeit des Beschickungseinlasses ist durch nach innen einschwenkbare Abdek- 
kungsteile (DRKL in Fig. 1 5 und Fig. 1 6), die am Rand des Beschickungseinlasses drehbar gelagert sind, 
gebildet, wobei diese Einschwenkbarkeit der Abdeckungsteile elektromotorisch gesteuert vorgenom- 
men isL 

35. Anordnung nach Anspruch 34, dadurch gekennzeichnet, daB der BeschickungseinlaB des Zahlvorsatzes 
eckig gestaltet ist (z. B. quadratisch), wobei die Abdeckflache des Beschickungseinlasses entsprechend ihren 
Diagonalen (Fig. 15) geteilt ist und jeder Teil als vom jeweiligen Rand des Beschickungseinlasses nach innen 
zur Zentriertrichterflache schwenkbare Klappe (DRKL) ausgef uhrt ist 

36. Anordnung nach Anspruch 35, dadurch gekennzeichnet, daB der BeschickungseinlaB quadratisch ausge- 
bildet ist und daB die am Rand des Einlasses jeweils nach innen schwenkbaren Teilklappen kongruente 
Dreiecke sind. 

37. Anordnung nach einem der AnsprQche 32 bis 36, dadurch gekennzeichnet, daB derjenige Zahlvorsatz, 
bzw. -trichter, der den Entnahmebehalter beschickt, (1002), eine Stellflache aufweist, auf die das Entnahme- 
gefaB BEE) — aufgestellt ist, und daB eine elektromotorisch steuerbare Schiebeklappe (KLE), welche im 
Zahlvorsatzgehause, bzw! Zahltrichtergehause integriert ist, dieses EntnahmegefaB abdeckt 

38. Anordnung nach Anspruch 37, dadurch gekennzeichnet, daB der Entnahmebehalter jeweils kodiert ist 
und diese Kodierung an seiner Stellflache gelesen ist, wobei bei einer Kodierung die einem vorgegebenen 
Programm (z. B. des Bestuckungstisches) nicht entspricht, genannte VerschlieBungssteuerung der Beschik- 
kungs- bzw. Entnahmedf fnungen den Zugriff zu Entnahmebehalter, bzw. zu FQllbehaiter verhindern, wobei 
gegebenenfalls eine entsprechende Fehlermeldung durch das Programm ausgegeben ist 

39. Anordnung nach Anspruch 38, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Stellflache des Entnahmebehal- 
ters eine Einrastung (z. B. durch Absenkung der Stellflache, vgL Fig. 14) aufweist und daB eine Kodierung 
des Entnahmebehalters an deren Boden in Form von konzentrischen Kreisringen vorgenommen ist, welche 
in Obereinstimmung zu einer in der Stellflache eingelassenen Leseeinrichtung dieser Kodierung, die Identi- 
Mzierung des Entnahmebehalters unabhangig von seiner jeweiligen Drehrichtung Yornimmt, wobei genann- 
te Einrastung des Entnahmebehalters eine entsprechende Zentrierung zu den nach den Radien der konzen- 
trischen Kreisringe abgestimmten Leseelementen der Leseeinrichtung vornimmt (Fig. 14, und insbesondere 
Fig.35a> 

40. Verfahren mit Anordnung bzw. Stuckgut- Zahlvorrichtung, nach einem der vorhergehenden Ansprtiche, 
gekennzeichnet durch Anwendung folgenden weiteren Verfahrens und Verfahrensmittel (Fig. 1 1): 

A) als Mittel ist verwendet: 

a) zwischen Einschiittstelle und genannter Zahlvorrichtung (10.000 in Fig. 11) ist ein Dosierer (1Z000) 
vorangestellt, (bzw. vorgeschaltet), welcher als Speichervorrichtung mit dosierbarer Abgabe des 
Stuckgutes wirkt, ohne jedoch eine unmittelbare Zahlfunktion aufzuweisen, 

B) als Verfahren ist durchgefiihrt: 

a) die Stttckgutabgabe des Dosierers an die Zahlvorrichtung ist dosierbar sowie abschaltbar, 

b) nahert sich die abgezahlte Stuckgutzahl einem vorgegebenen Grenzwert, dann wird die Dosierung 
reduziert sowie 

c) die Dosierungsabgabemenge wird mit dem ZShltakt der Zahlvorrichtung synchronisiert und das 
Verfahren solange fortgesetzt bis die Dosierung schlupffrei mit der Stiickzahlerfassung des Stuckgutes 
bis zum Abschalten vorgenommen ist. 

41. Verfahren mit Anordnung bzw. Stiickgut-Zahlvorrichtung nach Anspruch 40, dadurch gekennzeichnet, 
daB noch folgendes Mittel zur Anwendung kommt (vgL Fig. 1 1 ): 

dem Ausgang genannter Zahlvorrichtung (10.000) ist eine Weiche nachgestellt (bzw. nachgeschaltet), die 
eine Umschaltung des am Zahlerausgang der Zahlvorrichtung ausfallenden Stuckgutes in wahlweise 2 
Kanale, bzw. Behalter, erm6glicht: 

ein Behalter (BEFX bzw. Transportweg, in den das abgezahlte Stuckgut geleitet werden soli (Weg Dosieren), 
einem Behalter (BER), bzw. Transportweg, der die Uber einem vorgegebenem Dosierschwellwert 0ber- 
schussige StQckzaht des Stuckgutes, welche nach Erreichen der vorgegebenen StUckzahl noch im Dosierer 
liegt, aufnimmt (Weg Riickgabe). 

42. Verfahren mit Anordnung bzw. Stuckgut- Zahlvorrichtung nach Anspruch 40 oder 41, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB eine automatische Transportvorrichtung vorgesehen ist, welche den Behalter (BER) mit der 
jeweils als OberschuB ruckgegebenen Stuckzahl des StQckgutes in eine Fallhohe bringt, aus der durch 
weiteren Schutttransport (z. B. Schiene oder Rutsche) in den ursprunglichen Entnahmebehalter ruckge- 
bracht wird (vgl. Fig. 37a, 37b> 
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43. Verfahren mit Anordnung bzw. Stuckgut-Zahlvorrichtung nach Anspruch 40 Oder 41, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB als Dosierer eine Streuscheibe, die der Prasselflache der Zahlvorrichtung vorgeschaltet ist, 
verwendet ist, wobei die Streuscheibe in waagrechter Lage angeordnet ist und die Stilckgutmenge abhangig 
von der Zentrifugalkraft, bzw. Drehzahl der Streuscheibe, Qber den Rand der Streuscheibe hinaus nach 
unten zur Prasselflache hin geworfen ist (Fig. 1 1 X 5 

44. Verfahren mit Anordnung bzw. Stuckgut-Zahlvorrichtung, nach einem der vorhergehenden Verfahrens- 
und Vorrichtungsansprilche dadurch gekennzeichnet, daB als StQckgut auch fein und feinstkornige Masse- 
teilchen verwendbar sind (z. B. Pulver) und die Zahlvorrichtung als Dosierzahler verwendet ist 

45. Verfahren mit Anordnung bzw. Stiickgut-Zahlvorrichtung, nach einem der vorhergehenden Verfahrens- 
und VorrichtungsansprOche, dadurch gekennzeichnet, daB die Stuckgutzahlvorrichtung, bzw. StGckgutmen- t0 
generfassungsvorrichtung mit nach spezifischem Gewicht, bzw. spezifischer Masse geeichter Erfassungs- 
menge eine Lernzuordnung vomimmt 

46. Verfahren mit Anordnung bzw. Stuckgut-Zahlvorrichtung, nach Anspruch 45, dadurch gekennzeichnet, 
daB fur eine Verwendung als Stuckgutzahlvorrichtung von jeweils gleichen StQckgutelementen, fotgendes 
Lernverf ahren zur Anwendung kommt : 1 5 

a) (Einfiillen bzw.) Beaufschlagen einer beliebigen Anzahl von (Prassel) StOckgut auf der Prasselflache 
(504), 

b) durch statistisches Vergleichen der an der Prasselflache gemessenen Anschlagsquantisierungen der 
BerUhrungen mit dem Stuckgut, werden die jeweils minimalsten energetischen Stuckgutaufschlage 
ermittelt und aus der statistischen Verteilung die Zuordnung, wieviele Teile eines Stiickgutes je 20 
registrierten Aufschlag zuzuordnen sind, rechnerisch getroffen. 

47. Verfahren mit Anordnung nach Anspruch 45 oder 46, dadurch gekennzeichnet, daB genanntes Lernver- 
fahren als statistischer Bestandteil des Zahlverfahrens nicht eigens durchgefQhrt ist. sondem zugleich 
wahrend der Zahlung, wobei die Stuckzahlkorrektur rekursiv nach dem beendeten Zahlvorgang elektro- 
nisch erfolgt. 25 

48. Verfahren zur Stuckzahlerfassung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach An- 
spruch 38, dadurch gekennzeichnet, daB genanntes Stuckgutzahl-, Erfassungs-, Beschickungs- und Dosier- 

' verfahren, bzw. die hierbei verwendeten Gerate, in eine Computerstation mit entsprechender Datenbank 
' zur jeweiligen Dosiervorgabe, bzw. gegebenenfalls auch Codevorgabe des zu dosierenden Artikels, inte- 
griert ist, wobei diese Integration eine programmgesteuerte Kontrollfunktion mit den in den Zahlvorgang 30 
des Stiickgutes integrierten Geraten und Komponenten (z. Bsp. Bestiickungsstisch) vomimmt. 

49. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur Messung einer Andruckkraft 
zwischen sich bewegenden Teilen nach einem der Anspruche 1 bis 9, dadurch gekennzeichnet, daB das 
Verfahren zur Erhdhung der Reproduziergenauigkeit von radialen oder linearen Verfahrwegantrieben, die 
Qber eine Richtungsumlenkung oder Richtungsfuhrung zwischen Antrieb und Verfahrbewegung verfugen, 35 
derart vorgenommen ist, daB der Antrieb wahrend seiner Antriebsbewegung mit genannter bevorzugter 
Schwingung Qberlagert ist, wobei diese Schwingung an der Richtungsumlenkung oder Richtungsfuhrung 

des Verfahrwegantriebes auftritt und in genannter Weise entsprechend bevorzugtem Verfahren nach einem 
der vorangehenden Anspruche ausgewertet ist und daB das Verfahrteil in Bezugnahme zur verwendeten 
LangenmeBabtastung durch Lernzuordnung geeicht ist, wobei diese Eichung unter Parametern erfolgt, die 40 
einem definierten AnpreBdruck der Richtungsumlenkung zwischen Antrieb und Verfahrbewegung entspre- 
chen. 

50. Verfahren nach Anspruch 49, dadurch gekennzeichnet, daB die Anwendung an einer Langenverschiebe- 
einrichtung erfolgt, bei der die Richtungsumlenkung zwischen einem rotierendem Antrieb und linearer 
Verfahrbewegung durch eine Gewindespindel mit Gewindemutter als Mitnehmer oder durch eine Spiral- 45 
spindel mit einem in der Spirale laufenden Mitnehmergleitstuck als Mitnehmer erfolgt, wobei dann durch 

die erzeugte Schwingung die Gewindespindel gegen die Gewindemutter. bzw. das Mitnehmergleitstuck 
gegen die Spirale schwingt 

51. Verfahren nach Anspruch 50, dadurch gekennzeichnet, daB als Gewindespindel, bzw. als Spiralspindel, 
eine ungeschliffene Spindel verwendet ist, wodurch eine enorme Kosteneinsparung bei erhaltener, bzw. 50 
noch verbesserter Genauigkeit der durch das Verfahren mitgesteuerten Langenpositionierung, vergleichs- 
weise zur Verwendung einer Prazisionsspindel (geschliffener Spindel, Kreuzlagerung, etc.) ohne Verfah- 
rensanwendung, erziett ist 

5Z Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur Messung einer Andruckkraft 
zwischen sich bewegenden Teilen nach einem der Anspruche 1 bis 9 oder 49 bis 51 , dadurch gekennzeichnet, 55 
daB die Anwendung an einem Kurbeltrieb erfolgt, wobei mit genanntem Verfahren die Andruckskraft 
zwischen radialer Verdrehung der Kurbelscheibe (bzw. Kurbelwelle) und linearer Schiebewegung der 
Kurbelstange als in der Richtungsumlenkung zwischen Antrieb und Verfahrbewegung liegende Andruck- 
kraft gemessen und geregelt ist. 

53. Verfahren mit Anordnung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur Messung einer «> 
Andruckkraft zwischen sich bewegenden Teilen nach einem der Anspriiche I bis 10 oder 49 bis 52, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Verfahren zur Erhdhung der Reproduziergenauigkeit und/oder zur Verringerung 
des Lagerungs- oder Fuhrungs- oder Gleitwiderstandes eines radialen oder linearen Verfahrwegantriebes 
folgende Verfahrensmittel und Verfahrensmerkmale verwendet (vgl. Fig. 13a, Fig. 15, Fig. 21a, b, c, Fig. 22, 
Fig. 23, Fig. 27b. Fig. 21d, Fig. 30, Fig. 34a, b, Fig. 36, Fig. 39): 65 
a) es ist ein Mehrfachantrieb vorgesehen, der filr eine jeweils angetriebene Verfahrbewegungsrichtung 
zwei oder mehrere Antriebe aufweist, deren eingespeiste Schiebe- oder Drehmomente in Verfahrbe- 
wegungsrichtung sich addieren sowie in Richtung seitlich zur Verfahrbewegungsrichtung auf Grund 
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der Richtungsumlenkung zwischen Antrieb und Verfahrbewegung auftretenden seitiichen Zugund/ 
oder Schiebekrafte gegenseitig verspannen, 

b) genannte zur DurchfOhrung genannten AndruckkraftmeBverfahrens eingespeiste Schwingungserre- 
gung des durch genannten Mehrfachantrieb jeweils motorisch bewegten Teiles, ist durch in Antriebs- 
richtung vorgenommener, jeweils im Rhythmus der zu erzeugenden Schwingung wechselseitig der 
Antriebe, stetig oder schrittweise flberwiegender Einspeisung des Antriebsmomentes vorgenommen. 

54. Verfahren nach Anspruch 53, dadurch gekennzeichnet, daQ ein Mehrfachantrieb jeweils aus einem Paar 
von Antrieben besteht, wobei gegebenenfalls eine Vielzahl solcher Antriebspaare fur eine entsprechende 
Vielzahl von Verfahrbewegungsrichtungen an einer numerisch gesteuerten Vorrichtung oder Maschine 
vorgesehen sein kdnnen, und bei der Umsetzung der durch genannte Erregereinspeisung erhaltenen mecha- 
nischen Schwingungen in equivalente elektrische Schwingungen, die Entkoppelung, bzw. Zuordnung betref- 
fender Schwingungen zu den eingespeisten Erregerschwingungen vorgenommen ist durch 

a) dampf ungsmechanische MaBnahmen betreffender Umsetzersensoren und/oder 

b) durch entsprechende elektronische Filtermittel mit entsprechend unterschiedlicher Frequenzwahl, 
und/oder 

c) Signalkodierung/Dekodierung durch Moduiationsverfahren bei der Erzeugung der eingekoppelten 
mechanischen Schwingung mit Demodulationsverfahren bei der Auswertung, bzw. Abtastung der 
elektronisch/physikalischen Schwingung. 

55. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 54, zur Verwen- 
dung an paarweisen Antrieben, die uber ein gemeinsames VerschiebestOck mechanisch gekoppelt sind, 
dadurch gekennzeichnet, daB eine bevorzugte Schwingungserzeugung an den Antrieben durch eine fur ein 
Antriebspaar jeweils gemeinsame Frequenz erfolgt und weiters noch folgende MaBnahmen vorgesehen 
sind: 

a) jedem der beiden Antriebe ist die Erregerschwingung jeweils gegenphasig zugeleitet (vgL Erreger 1 
und Erreger 2 in Fig. 17), wobei das entsprechende Antriebspaar durch die resultierende Schwingung 
(RES) dieser Gegentaktansteuerung in entsprechende Schwingung Ober das gemeinsam angetriebene 
VerschiebestOck versetzt ist, 

b) es ist ein die Abtastung der resultierenden Schwingung der Antriebe vornehmender Sensor (vgl. 
Anspruch 2) vorgesehen, der die jeweilige Beeinflussung betreffender mechanischen Schwingung 
durch die jeweilige Andruckskraft eines Antriebes mit entsprechender Auswertung umsetzt, bei der die 
Phasentage der mechanischen Schwingung gegenuber der Gegentakterregerschwingung (vgL Phi in 
Fig. 17) durch ihr Vorzeichen die Zuordnung zu dem jeweiligen Antrieb bestimmt und durch ihre 
GrdBe der zu messenden Reibungs- bzw. Anschlags- bzw. Verkantungskraft entspricht. 

56. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere nach Anspruch 55, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB anstelle der Gegentakteinspeisung die beiden Erregersignale (ESI, ES2 Fig. 17) auch eine 
von 180 grd abweichende Phasenlage aufweisen kdnnen, wobei dies z. B. zum Ausgleich asymmetrischer 
Antriebskrafte der Antriebe verwendet sein kann. 

57. Verfahren nach einem der Anspriiche 55 oder 56, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Gegentakt- 
schwingung, welche als gemeinsame Erregerschwingung in genanntem Antriebspaar eingespeist ist, eine 
Modulation aufweist (z. B. AmpHtuden oder Frequenzmodulation), wobei durch das Modulationssignal eine 
weitere Schwingungs-Anschlagsdetektierung von betreffendem Antriebspaar bewegten Maschinenteils 
durchgefUhrt ist und daB elektronische Filter- bzw. DemodulationsmaBnahmen vorgesehen sind, um den 
Modulationsinhalt, bzw. die Veranderung des Modulationsinhaltes durch die weitere Schwingungs-An- 
schlagsdedektierung als weitere Beriihrungsfunktion des motorisch bewegten Teils abzutrennen (vgl. 
Fig. 17b). 

5& Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere nach Anspruchen 53 bis 57, 
insbesondere Regelverfahren an mehreren Antrieben, welche eine Andruckmessung, bzw. Messung der 
Andruckskraft nach einem Verfahren der vorangehenden Anspriiche durchfiihren und gleichzeitig einen 
gemeinsamen Verfahrweg zurOcklegen, wobei die Antriebe, bzw. deren Schiebe- oder Bewegelemente, 
uber ein durch Mechanik bedingtes Spiel uber ein gemeinsames VerschiebestOck miteinander gekoppelt 
sind, dadurch gekennzeichnet, daB zu jedem, Schiebeelement des gemeinsam verschobenen Verschiebestak- 
kes, eine solche Andruckskraftmessung durch betreffende Schwingungsauskopplung mit entsprechender 
Bewertung vorgenommen ist, und daB die jeweils gemessene Andruckskraft von parallel. auf das Verschie- 
bestuck einwirkenden Schiebekraften auf gleiche GrdBe geregelt ist 

59. Verfahren fQr Regelverfahren nach einem der Anspriiche 53 bis 58, dadurch gekennzeichnet, daB die zu 
genanntem Vergleich jeweils gleichen Andruckskrafte fiir die Regelung der unterschiedlichen Antriebe bei 
der gemeinsamen Verschiebung genannten Verschiebestuckes, durch Lemverfahren ermittelte Konstanten, 
die der Andruckkraftaufteilung an den verschiedenen Verschiebestetlen des Verschiebestuckes entspre- 
chen, beeinfluBt sind, bzw. aufgeteilt sind und daB das Lemverfahren in Verbindung mit einem Langeneich- 
verfahren zum lerngemaBen Eichen des uber die Verschiebung des Verschiebestuckes vorhandenen Lan- 
genmaBstabes, vorgenommen ist. 

60. Verfahren fur Regelverfahren nach einem der Anspruche 53 bis 59, dadurch gekennzeichnet, daB 
bevorzugte Andruckmessung fOr jeden der Antriebe an die Regelung des Verfahreweges ein Signal abgibt, 
nach dem die Antriebe jeweils untereinander auf minimale Andruckskraft des Verschiebeweges verglichen 
sind, wodurch sich die Aufteilungder RegelgroBe auf die einzelnen Antriebe untereinander ergibt. 

61. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach einem der Anspriiche 49, bis 
60, dadurch gekennzeichnet, daB zwischen den Triebteilen an denen die Kraftubertragung zu genannter 
Richtungsumlenkung oder RichtungsfOhrung vorgenommen ist (z. B. Mitnehmer, Muttern und Gewinde- 
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spindeln, Mitnehmer und Spiralspindcln; beidseitige Schienenffihrung eines Schiebers oder Vorschubes, 
etc.), eine Federspannkraft vorgesehen ist, Qber die die Andruckskraftjustierung entsprechend einer jeweils 
dieser Federkraf t entgegenwirkenden Kraf tmoment-(z. B. Drehmoment)erzeugung (z. B. durch Torsionsfe- 
derkraft verspannte Muttern eines Gewindespindelvorschubes, etc), des Antriebes vorgenommen ist 

62. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Ansprflche, insbesondere nach 5 
Anspruch 61,dadurch gekennzeichnet, daB genannte Federspannkraft, welche an der Richtungsumlenkung 
oder RichtungsfOhmng zwischen Antrieb und Verfahrbewegung vorgesehen ist, durch folgende Mittel 
erzeugt ist: 

a) durch eine mechanische Federkraf t zwischen den an der Richtungsumlenkung, bzw. Richtungsfuh- 
rung, beanspruchten Maschinenteilen, und/oder 10 

b) durch motorische (z. B. elektrische oder pneumatische) Kxaftwirkung zwischen an der Richtungsum- 
lenkung, bzw. RichtungsfOhmng, beanspruchten Maschinenteilen (z. Bsp. durch Differenzsteuerung 
eines Mehrfachantriebes etc.). 

63. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Ansprflche, insbesondere nach 
Anspruch 61 oder 62, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Federspannkraft durch Differenzeinspeisung 15 
zweier in der Verfahrbewegungsrichtung parallel ausgerichteter, jedoch in Richtung von seitlich zur Ver- 
fahrwegrichtung auftretender Querkrafte einer FQhrungseinrichtung, oder einer Richtungsumlenkung, eine 

in Richtung der Querkrafte kompensierte Kraftmomente aufweisende Antriebe erzeugt ist, wobei gegebe- 
nenfalls eine Vielzahl in unterschiedlichen Richtungen sich kompensierender Antriebspaare vorhanden sein 
kdnnen, und daB genannte Schwingung des Verfahrens entsprechend einer der vorangehenden Anspruche 20 
in jedes Paar von Antrieben mit sich kompensierenden Querkraf ten im Gegentakt so eingespeist ist, daB die 
Vorrichtung in Richtung der sich kompensierenden Querkrafte schwingl 

64. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Ansprflche, insbesondere nach 
einem der Anspruche 61 bis 63 zur Anwendung an einem Schieber, insbesondere einem als Prazisionsschie- 

ber oder -blende ausgebildeten Schiebeteil, gekennzeichnet durch folgende Merkmale (Fig. 13a, b Fig. 22, 25 
Fig. 23, Fig. 27b, Fig. 28): 

a) einem flachen Verschiebeteil (z. B. Blech), welches auf einer Auflageebene zwischen federnden 
seitlich am Rand des Verschiebeteils senkrecht oder schrag zur Verschieberichtung einwirkenden 
Federkraf ten angeordnet ist, 

b) jeweils zu beiden Seiten der Federkraf te am Verschiebeteil in Verschieberichtung ein wirkende, bzw. 30 
angreifende Linearantriebe die die Verschiebung des Verschiebeteils nach genanntem Verfahren vor- 
nehmen, wobei das Verschiebeteil gegen die seitlich einwirkenden Federkrafte in Schwingung versetzt 

isL 

65. Verfahren mit Antrieb nach einem der vorangehenden Ansprflche. insbesondere Linearantrieb zur 
Feststellung einer Berfihrungsfunktion nach einem der vorangehenden Ansprflche, dadurch gekennzeich- 35 
net, daB der Linearantrieb fur die Beruhrungsfunktion ein langs einer Schteberichtung laufender Riernen- 
trieb ist, wobei gegebenenfalls zur Erzeugung genannter Federkraft dieser Riementrieb elastisch ist (z. B. 
Gummiband) und daB als Richtungsumlenkung zwischen Antrieb und Verfahrbewegung ein Anschlag oder 
Mitnehmer (MNX der an betreffendem Riementrieb befestigt ist, in ein durch diese Richtungsumlenkung zu 
bewegendes Schiebeteil eingreift, wobei der Riementrieb durch Rotation angetrieben ist (vgl. Fig. 33a, 40 
Fig. 33b,Flg. 13a, Fig. 13b. Fig. 41b). 

66. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 64, gekennzeichnet durch folgende weitere 
MaBnahmen(Fig. 22, Fig. 23): 

a) die seitlich des Verschiebeteils einwirkenden Federkrafte sind als angespannte (d. h.durchgebogene) 
Blattfedem ausgefflhrt, die zwischen in Richtung der Federkraft verschiebbarer Fflhrungsschiene des 45 
Verschiebeteils und einer auf der anderen Seite der Blattfeder vorgenommenen Fixierung eingespannt 

ist, 

b) an der Blattfeder ist ein Schwingungsaufnehmer integriert (z. B. darunter angeordnetes Mikrofon 
oder Sensorspule oder an Blattfeder aufgeklebter DehnungsmeBstreifen, etc.), der die Schwingungen 
der Blattfeder aufnimmt und/oder 50 
bl) zu jeder Seite des Verschiebeteiles ist eine solche Blattfeder mit integriertem Schwingungsaufneh- 
mer vorgesehen, 

d) das Verschiebeteil ist durch das Teil entsprechend abdeckende Halteteile (z. B. Abdeckblech) auf der 
Auflageebene gehalten. 

67. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 66, gekennzeichnet durch folgende weitere 55 
MaBnahme(Fig. 22): 

die Fflhrungsschiene des Verschiebeteils ist durch eine in der Auflageebene des Verschiebeteiles verschieb- 
bar eingelassene Anschlagfflhrung (z. B. Klotz), gegen die die durch genannte Einspannung durchgebogene 
Blattfeder andrflckt, gebildet, wobei an der Andrflckstelle der Blattfeder die Anschlagfflhrung gegebenen- 
falls eine Nut oder Einpressung der Blattfeder als Rutschsicherung aufweist so 

68. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 64 bis 68, gekennzeichnet durch 
folgende weitere MaBnahme (Fig. 23, Fig. 27b): 

vier gletche Verschiebevorrichtungen entsprechend genannter Anordnung sind in folgender Weise ange- 
ordnet: 

entsprechend dem GrundriB eines durch die Verschiebewege der Verschiebevorrichtungen gebildeten 65 
Kreuzes, sind die Verschiebeanordnungen so angeordnet, daB die Verschiebeenden der mdglichst dflnn 
ausgebildeten Verschiebeteile nach innen zur Mitte der gebildeten Kreuzform flbereinanderliegend zusam- 
men schiebbar sind, wodurch sich eine durch uberlappend kreuzende Verschiebeteile justierbare Blenden- 
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dffnung ergibt 

69. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 68, dadurch gekennzeichnet dafi die stirnseitigen 
Kantcn der inneren Blendenteile nach innen biindig anliegend zusammenschiebbar sind, wobei die entste- 
hende Blendenoffnung ein Viereck ergibt. 

70. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 64 bis 69, gekennzeichnet durch 
folgende weiteren MerkmaIe(F1g. 23, Fig. 27b): 

a) die genannten vier Blendenteile sind jeweils durch Linearantriebe verschoben, die gemessen von der 
in Schieberichtung der Blendenteile verlaufenden Mittellinie zu beiden Seiten der Mittellinie in glei- 
chen Abstanden davon angreifen, 

b) es ist ein lineares LangenmeBsystem verwendet welches zu jedem Blendenteil angeordnet ist und 
dessen jeweilige Langenverschiebung gegeniiber der Auflageflache der Blendenteile mifit 

71. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruchen 68 bis 70, dadurch gekennzeichnet, daB als 
LangenmeBsystem eine oder mehrere Zylinderluftspulen mit durch die Verschiebung der Blende jeweils im 
Zentrum der Spule verschobenen Kern verwendet ist, bzw. sind, deren Induktivitatsanderung durch einen 
Resonanzoszillator, in den die Spule(n) geschaltet ist bzw. sind, gemessen ist und dafl bei Verwendung 
mehrerer Spulen diese Spulen hintereinander angeordnet sind mit in einer gemeinsamen Verschieberich- 
tung verschobenen Kernen, die so versetzt sind, daB sich durch ineinandergreifen der Durchstimmbereiche 
der Spulen eine Erweiterung des MeBbereiches der Spulenanordnung uber die Langenverschiebung eines 
Blendenteiles jeweils ergibt (Fig. 22, Fig. 25% 

72. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 68 bis 71, dadurch gekennzeichnet, 
daB die vier Blendenteile jeweils auf einer Seite der Auflageplatte angeordnet sind und daB die Auflageplat- 
te eine Offnung aufweist die kongruent zur innenseitigen Blendenoffnung der vier Blendenteile ist, wobei 
die andere Seite der Auflageplatte dann als glatte Ebene mit in der Ebene sich befindender steuerbarer 
Blendenoffnung ausgebildet ist 

73. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 68 bis 72, dadurch gekennzeichnet 
daB eine Rahmenkonstruktion vorgesehen ist, die als durchgehender Rahmen und/oder als durchbrochene 
Rahmenteile die genannten vier Blendenteile an ihre Auflageplatte andrilcken (Fig. 22). 

74. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 68 bis 73, dadurch gekennzeichnet 
daB folgende Materialien fur die vier Blendteile und ihre Auflageflache verwendet sind (Fig. 22): 

a) die Blendenteile bestehen aus magnetisierten, bzw. magnet isierbaren Blechen, die so magnetisiert 
sind, daB sie in ihren ubereinanderliegenden Auflageflachen sich magnetisch anziehen, 

b) die Auflageflache der Blendteile besteht aus nicht magnetischem Material oder aus einem magneti- 
sierten Material mit zu den Auflageflachen der Blendenteile anziehender magnetischer Wirkung. 

75. Verfahren mit Vorrichtung nach einem der Anspruche 53 bis 74, insbesondere mit Vorrichtung nach 
einem der Anspruche 68 bis 74, dadurch gekennzeichnet daB zur Justierung der Parallelitat der Blendenver- 
schiebung sich jeweils gegenilberliegender Teile, bzw. zum Zwecke der Nachkalibrierung einer bereits bei 
der Herstellung vorgenommenen Wegeichung des Verschiebeweges durch Lernen, die sich gegenuberlie- 
genden Blendenteile durch plane Auflage ihrer stirnseitigen AnstoBflachen kalibriert sind und die hierbei 
durch das LangenmeBsystem der Blendenteile aufgenommenen Weglangen als StOtzpunkte fur genannte 
Eichung hergenommen sind und daB zur exakten Feststellung ob die stirnseitigen Enden der Blendenteile 
plan aufliegen wahrend ihres AnstoBens, bzw. ihrer Beruhrung folgende Eichschritte gemaB nach folgen- 
dem Verfahren kalibriert sind: 

Es sind fur die zu beiden Schiebeseiten einer Blende jeweils vorhandenen beiden Antriebe, die Schwin- 
gungsamplituden nach AnstoBen der stirnseitigen Enden der Blendendffnungen verglichen, wobei fur 
jeweils gleiche minimale Schwingamplituden zu beiden Antriebsseiten einer Blende, daB exakte SchlieBen 
der Blende erkannt ist. 

76. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet daB das 
Verfahren zu Erkennung der Beruhrungsfunktion eines Greifer, Justierers oder einer Haltevorrichtung zum 
Zwecke der Aufnahme, Justierung und Setzung von Bauteilen eines BauteilebestUckungsautomaten ver- 
wendet ist (Fig. 24a, 24b, Fig. 3 1 , Fig. 32. Fig. 33a, b% 

77. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 70 bis 75, insbesondere in Verbin- 
dung mit Verfahren nach Anspruch 57 oder nach einem der Anspruche 1 bis 22, dadurch gekennzeichnet 
daB genannte Blendenoffnung als Justier und/oder Haltevorrichtung der Bauteile eines Bestuckungsauto- 
maten verwendet ist, wobei die stirnseitigen SchlieBenden der Blendenoffnung die Justierund/oder Halte- 
funktion an den Bauteilen ausOben und zusatzlich zu bevorzugter AndruckskraftberOhrungsfunktion fur die 
Erzeugung der Verfahrprazision der Blende, die BauteileberQhrungsfunktion durch eine weitere Schwin- 
gungs-Anschlagsdedektierung mit betreffendem Verfahren durchgefuhrt ist. 

78. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruch 77 oder nach einem der Anspruche 1 bis 23 mit einem Vakuumrohr als Bauteileaufnehmer des 
Bestuckungsautomaten, dadurch gekennzeichnet daB das Vakuumrohr eine oder mehrere Erweiterungen 
zentrischer Zentrierflachen aufweist an denen mit den inneren Stirnflachen der Blendendffnung eine 
Anschlagjustierung vorgenommen ist, wobei zwischen (z. Bsp. horizontaler) Bewegungsrichtung des Vaku- 
umrohres und dazu parallel verlaufender Bewegungsrichtung der Blendenoffnung eine Andrucksmessung, 
insbesondere nach einem der Anspruche 7 bis 10, verwendet ist 

79. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der Anspruche 77 oder 78, insbesondere nach einem 
der Anspruche t bis 23 mit einem IC-Setzer oder einem Vakuumrohr als Bauteileaufnehmer des Bestuk- 
kungsautomaten, welcher (bzw. welches) in Aufsetzrichtung bzw. Abheberichtung, zu bzw7von der Bestiik- 
kungsflache positionierbar ist dadurch gekennzeichnet daB fur die Anbringung genannter Blende, bzw. 
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Blendendffnung folgende alternative Varianten vorgesehen sind (Fig. 32): 

a) die justierbare Blendendffnung ist ortsf est flber der Bestuckungsflache ( z. B. parallel zur zu bestuk- 
kenden Leiterplatte) angeordnet, wobei die Bestuckungsflache, (z. Bsp. Leiterplatte) unterhalb der 
justierbaren Blendendffnung in beiden Koordina ten rich tungen gegenuber der justierbaren Blenden- 
dffnung zum Zwecke der Bauteilepositionierung in BestQckungsebene verschiebbar ist, und/oder 

b) die justierbare Blendendffnung ist statisch mit dem IC-Setzer oder Vakuumrohr verbunden, wobei 
folgende weiteren Varianten fur diese Ausfuhrung vorgesehen sind (vgL OPTION in Fig. 32): 

bl) der IC-Setzer (bzw. Vakuumrohr) ist in beiden JCoordinatenrichtungen langs der BestQckungsebene 
verschiebbar, wobei die unter der Justierflache liegende Bestuckungsflache (z. B. Leiterplatte) ortsfest 
sein kann oder eben falls koordinatengemaB positionierbar sein kann, 

b2) der IC-Setzer (bzw. Vakuumrohr) ist in einer Koordinatenrichtung langs der Bestiickungsebene 
positionierbar, sowie die unter der Justierflache liegende Bestuckungsflache (z. B. Leiterplatte) in der 
weiteren Koordinatenrichtung, in welche der IC-Setzer nicht positionierbar ist 

80. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 79, Absatz b2, mit einer Batterie von Bauteilema- 
gazinen (z. B. SMD-Spender, IC-SchienenX welche iangs einer Linie ausgerichtete Platzierungen oder 
Offnungen fur die Bauteileentnahme aufweisen, dadurch gekennzeichnet, daB die Positionierungsrichtung 
des IC-Setzers in Obereinstimmung mit der Linie erfolgt, langs der die Platzierungen fur die Bauteileent- 
nahmedffnungen der Bauteilemagazine vorgesehen sind (Fig. 32). 

81. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche mit einem Vakuum- 
rohr als Bauteileaufnehmer, dadurch gekennzeichnet, daB die Bauteileaufnahmeflache des Vakuumrohres 
mo to risch gesteuert um die Achse des Vakuumrohres dreh bar ist (Fig. 3 1 X 

82. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruch 81, mit einem Vakuumrohr als Bauteileaufnehmer dadurch gekennzeichnet, daB die Bauteileauf- 
nahmeflache des Vakuumrohres eine Steckkupplung zu als Prazisionsbauteile ausgefUhrte justiersockel 
aufweist wobei die Steckkupplung die Justierung zwischen Bauteileaufnahmeflache des Vakuumrohres und 
justiersockel vornimmt und daB durch bevorzugtes Anschlagsdedektierungsverfahren die Obereinstim- 
mung zwischen den AnschluBstiften des Justiersockels und zugehdrigen Ldchern auf betreffend zu bestuk- 
Vkender Leiterplatte unter Benutzung genannter koordinatengemaBer Verfahrenseinrichtungen hergestellt 
fist und/oder daB durch genannte Justiersockel die Anpassung der Ansaugflache des Vakuumsaugers an 
unterschiedliche Bauformen diskreter Bauteite erfolgt (Fig. 24a, Fig. 24b). 

83. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruch 82, mit einem Justiersockel zur Anpassung der Ansaugflache des Vakuumsaugers an unterschied- 
liche Bauformen diskreter Bauteile gekennzeichnet durch folgende Formenvarianten fQr die Bauteilean- 
saugflache 

a) eine zylindrische Einbuchtung passen zu zylindrischen Bauformen, wobei diese Einbuchtung eine aus 
elastischem Material bestehende Oichtung ist, 

b) eine Abwinkelung zum seitlichen Ansaugen der Bauelemente. 

84. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruch 82 oder 83, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Steckkupplung und dazu passende Justiersok- 
kel ein anziehendes Magnetfeld aufweisen und daB ein verschiedenes Set von Justiersockeln aus einer 
Haltevorrichtung (z. B. Steck- oder Rast- oder Magnetplatte) mit Unterstutzung genannter Justierblende, 
welche hierbei eine steuerbare Haltefunktion ausubt, automatisch auswechselbar ist (Fig. 24a, 24b). 

85. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruche 82 bis 85, mit einem Vakuumrohr, welches anstelle eines zu bestiickenden Bauteiles Justiersockel 
aufnimmt, insbesondere fur eine Ausfuhrung nach Anspruch 22, dadurch gekennzeichnet, daB betreffende 
Justiersockel zwischen ihrer bodenseitigen Aufsetzflache ihrer Kontakte (von beliebiger Anzahl) und ihrer 
oberseitigen Ansaugflache eine Durchgangsdffnung aufweisen, die schalldurchlassig und luftundurchlassig 
abgedichtet ist und/oder daB die Justiersockel aus einem besonders gut schalleitenden Material hergestellt 
sind (Fig. 24a, 24b). 

86. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruche 82 bis 85, mit einem Vakuumrohr, welches anstelle eines zu bestOckenden Bauteiles Justiersockel 
aufnimmt, insbesondere fur eine Ausfuhrung nach Anspruch 22 dadurch gekennzeichnet, daB betreffender 
Justiersockel zwei geteilt iibereinander gelegt ist, wobei erster Teil die oberseitige Ansaugflache und 
zweiter Teil die bodenseitige Aufsetzflache der Kontakte ist und daB beide Teile durch anziehendes 
Magnetfeld zusammengehalten sind sowie daB durch einrastende Steckkupplung zwischen den beiden 
Teilen diese Teile einerseits justiert sind, andererseits aus dieser Justierung durch seitliche Verschiebung, 
welche durch genannte Justierblende vorgenommen ist, ausrasten kdnnen, wodurch sich eine entsprechend 
koordinatengemaB steuerbare Schragstellung der AnschluBpins betreffenden Justiersockels ergibt, so daB 
mehrreihige Sockel in Verbindung mit genannter Anschlagserkennung nach einem der Anspruche 1 bis 10, 
durch BerOhrungsfunktion sensorisch justiert in dazu passende Rastldcher eingesetzt werden kdnnen 
(Fig. 24b). 

87. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
Anspruche 77 bis 86, weiters insbesondere Anspruch 81. dadurch gekennzeichnet, daB durch genannte 
Justierplendendffnung in Verbindung mit genannter Drehbarkeit der Halteflache des IC- Setzers, bzw. der 
Ansaugflache des Vakuumrohres, durch allseitig das Bauteil mit den Stirnseiten der Blendendffnung gleich- 
zeitig einfahrenden Anschlagen dieser Stirnseiten an das betreffende Bauteil, eine durch die Justierblenden 
erfaBte beliebige Drehung, bzw. Justierung eines Bauteiles erfolgt (Fig. 23.). 

88. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere 
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Anspruch 81 oder 87, dadurch gekennzeichnet daB das Vakuumrohr folgende weiteren Merkmale fur den 
Aufbau aufweist 

a) Das Vakuumrohr besteht aus einem Rohr mit Qber das Rohr geschobener weiterer HOIse, welche 
gegen das Rohr urn deren Achse verdrehbar ist, 

b) Zwischen Rohr und HUlse ist ein Antrieb vorgesehen, der die motorische Verdrehung der HQlse 
gegen das Rohr vornimmt, 

c) die Httlse weist an der Ansaugoffnung des Rohres mit ihrer Verlangerung die eigentliche Ansaugfla- 
che des Vakuumrohres auf, wodurch die Ansaugflache urn die Rohrachse motorisch gesteuert verdreh- 
bar ist 

89. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere 
Anspruche zur Erkennung einer Beriihrungsfunktion an den Beruhrungsflachen eines Schiebers oder einer 
justierbaren Blendendffnung, dadurch gekennzeichnet, daB innerhalb der Blendendffnung ein Robotergreif- 
Werkzeug hantiert, wobei mit der Blenden- oder Schieberdffnung der Handierungsvorgang durch Beriih- 
rungsfunktion vermessen und/oder weiter justiert ist, wobei zusatzlich zu einer vorgesehenen Blendendff- 
nung auch noch weitere (z. B. koordinatengemaB angeordnete Blendendf f nungen) vorgesehen sein kdnnen. 

90. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 89, dadurch gekennzeichnet, daB mit einem 
Bildverarbeitungssystem eine Groberkennung des Robotergreifvorganges vorgenommen ist und mit be- 
vorzugter Anschlag- Beriihrungsfunktion eine Feinkerkennung und/oder Justierung. 

91. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere nach 
einem der Anspruche 53 bis 63, gekennzeichnet durch folgende Anwendung und AnwendungsmaBnahmen 
(Fig.21a,b,cFig.21d): 

a) die Anwendung des Verfahrens erfolgt an einem Supportschlitten, der von zwei gegenlaufig ange- 
triebenen Gewinde- oder Spiratspindeln (Triebspindeln) angetrieben ist, wobei von diesen Spindeln 
eine jeweils linksgangig und eine jeweils rechtsgangig ist und durch den gegenlaufigen Antrieb einer- 
seits f Ur beide Spindeln in gemeinsame Richtung bewegt ist und andererseits durch die beiden Spindeln 
verspannt ist, 

b) durch entsprechende Gegentaktsignaleinspeisung an den bei den Antriebsspindeln schwingt der 
Supportschlitten in seitlicher Richtung, 

c) fur die Hneare Fuhrung des Supportschlittens sind zwei alternative Varianten vorgesehen: 

cl) die lineare Fuhrung erfolgt ausschlieBlich durch die beiden gegenlaufigen Triebspindeln, oder 
c2) die lineare Fuhrung ist durch eine Leitspindel stabilisiert. 

92. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach 
Anspruch 91, dadurch gekennzeichnet, daB der Schwingungsaufnehmer (z. Bsp. Mikrofon oder Piezzoauf- 
nehmer oder elektromagnetischer Aufnehmer mit Tauspule. Schwingmasse, etc,) nach folgenden alternati- 
ven Varianten angeordnet ist: 

a) genannte Leitspindel ist ein Rohr, an dessen Stirnflache bzw. auch beiden Stirnflachen, der Schwin- 
gungsaufnehmer angeordnet ist (bzw. sind), und/oder 

b) genannte Triebspindel ist (jeweils) ein Rohr, an dessen Stirnflache bzw. auch beiden Stirnflachen, der 
Schwingungsaufnehmer angeordnet ist (bzw. sind). 

93. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach 
Anspruch 91 oder 92, insbesondere Anspruche 61 bis 63, dadurch gekennzeichnet, daB als genannte Feder- 
kraft, um die bevorzugte Schwingung erzeugt ist, folgende Varianten vorgesehen sind: 

a) die Federkraft ist durch die Durchbiegung der die Fuhrung des Supportschlittens vornehmenden 
Rohre hergestellt, 

b) die Federkraft ist durch Federteile zwischen Supportschlitten und Fuhrungsrohre hergestellt 

94. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere nach 
Anspruch 9i bis 93, dadurch gekennzeichnet, daB mit genanntem Verfahren bzw. Spindeltrieb eine an ihren 
Ecken Uber Spindeln gefuhrte Platte senkrecht zur Achse der Spindeln bewegt ist (Fig. 2 Id). 

95. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 94, dadurch gekennzeichnet, daB jeweils diago- 
nal sich gegeniiberliegende Spindeln in entgegengesetzten Drehrichtungen gegelaufig (bei jeweils gleicher 
Vorschubrichtung) betrieben sind und gegenlaufig in Schwingung versetzt sind. 

96. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere nach 
Anspriiche 53 bis 63, insbesondere nach Anspruch 62. dadurch gekennzeichnet, daB bevorzugtes Verfahren 
an einer Torsionsverspannung zweier Torsionsmomente entgegengesetzter Drehrichtung angewendet ist, 
wobei bevorzugte Schwingungserzeugung innerhalb dieser entgegengesetzt wirkenden Drehmomente 
(entgegen Federkraft oder eines weiteren Antriebes) wirkt. 

97. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach Anspruch 96, dadurch gekennzeichnet, daB die Anwendung 
an einem Galvanometer zur Prazisionspostitionierung (z. Bsp. Lasergalvanometer) erfolgt und daB die 
abgetastete mechanische Schwingung als Anschlagsdedektierung des auftretenden Vibrationsspiels als 
WinkelmaBgroBe mit bewertet ist. 

98. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach vorangehenden Anspruchen, insbesondere Anspruch 96, 
bzw. Anspruch 91, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren an folgender Anordnung angewendet ist 
(Fig. 30): 

a) zwei untereinander mit ihrem projizierten Drehradius kongruent zusammenfallenden Kurbelschei- 
ben, bzw. Kurbelwellen, weisen ein in ubereinstimmenden Drehwinkel, sowie Drehradius, gemeinsam 
als Kurbelstange linear bewegtes Teil auf (z. B. Vakuumsaugrohr nach einem der vorangehenden 
Anspruche), 

b) die Drehung der beiden Kurbelscheiben erfolgt synchron zueinander, jedoch mit einem zur Lager- 
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verspannung zwischen den Drehpunkten, entgegegengesetzt an die Drehpunkte der gemeinsam linear 
bewegten Kurbelstange angreifenden Kraftmoment, welches durch die Phasenlage der wahrend der 
Drehung oder wahrend des Stillstandes radial schwingenden Kurbelscheiben bedingt ist 

99. Vorr ichtung zur Verfahrensanwendung nach vorangehenden Ansprftchen, insbesondere nach Anspruch 

98 oder Anspruch 79 oder Anspruch 52, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren an genannter Bestuk- 5 
kungsmaschine angewendet ist, wobei als Kurbelstange genanntes Vakuumsaugrohr, bzw. AbstQtzung 
eines IC-Setzers, verwendet ist und daB die iineare Projektion der Drehradien genannter Kurbelscheiben, 
bzw. Kurbelwellen, parallel zur Positionierrichtung des IC-Setzers, bzw. Vakuumrohres verlauft und daB 
eine durch die radiale Ablenkung der Kurbelscheiben bei der vertikalen Linearbewegung des IC-Setzers, 
bzw. Vakuumsaugrohres, mit bedingte Ablenkung des Vakuumrohres in seitlicher Richtung, durch entge- 10 
gengesetzt gerichtete Bewegung des Positioniervorschubes des Vakuumrohres ausgeglichen ist (Fig. 32). 

100. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach vorangehenden Ansprtichen, insbesondere Anspruch 98 
oder 99 oder Anspruch 79, dadurch gekennzeichnet, daB das genannte Anordnung mit den Kurbelscheiben, 
bzw. IC-Setzer oder Vakuumrohr, an dem Supportscnlitten, welcher an FOhrungs- und Triebwellen in 
genannte Positionierrichtung bewegt ist, angeordnet ist (Fig. 32). 15 

101. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach vorangehenden AnsprQchen, insbesondere Anwendung 
an einem BestQckungsautomat nach einem der vorangehenden Anspruche, weiters insbesondere fur An- 
wendung nach Anspruch 65, mit einem Riementrieb als Linearantrieb zur Feststellung einer Beruhrungs- 
funktion nach bevorzugtem Verfahren, dadurch gekennzeichnet, daB die Anordnung in Verbindung mit 
bevorzugtem Verfahren folgendermaBen benutzt ist (Fig. 33a, b, c): 20 

a) die IC-Schienen aus welchem die ICs zur Aufnahme durch den IC-Setzer, bzw. durch die Saugflache 
des Vakuumrohres, gebracht werden sollen, weisen an ihrer betreffendem Ende ein Entnahmefenster 
auf, durch das der IC-Setzer, bzw. das Vakuumsaugrohr ein betreffendes IC der Reihe nach entnimmt, 

b) die IC-Schienen aus welchem die ICs zur Aufnahme durch den IC-Setzer, bzw. durch die Saugflache 
des Vakuumrohres, gebracht werden sollen, weisen an ihrer Unter- und/oder Oberseite oder/oder 25 
Seitenseite einen Langsschlitz auf, in den jeweils ein am Riementrieb fixierter Mitnehmer eingreift und 
einen Anschlag zum stirnseitigen IC-Gehauseende in Obereinstimmung mit einem im Entnahmefenster 
der Schiene jeweils befindlichen IC bildet, wobei zu jeder IC-Schiene mit zugehdrigem Entnahmefen- 

i ster ein solcher Mitnehmeranschlag vorgesehen ist, 

c) die IC-Schienen sind jeweils rechtwinkelig oder schrag zur Bewegungsrichtung des IC-Setzer- Vor- 30 
schubes, bzw. Vakuumrohrvorschubes, angeordnet, wobei die Schienen unterschiedlicher IC-Schienen- 
formate, bzw. ICs, mit ihren Entnahmefenstern langs des Positionierweges des IC- Setzers, bzw. 
Vakuumrohres, angeordnet sind. 

d) durch die Verschiebbarkeit des Mitnehmeranschlages langs der IC-Schienen, ist die Entnahmeposi- 
tion eines ICs in Relation zur Positionieraufnahmeflache des IC-Setzers, bzw. der Ansaugflache des 35 
Vakuumrohres in weiterer Koordinatenrichtung justierbar, wobei der Be runnings zustand zwischen 
Mitnehmeranschlag und Stirnflache eines ICs, durch bevorzugtes Verfahren (Schwingvibration des 
Antriebes innerhalb seiner Bewegungsrichtung) festgestellt ist, sowie in der jeweils gewunschten 
IC-Verschiebeposition ein die ICs von der anderen Seite her durchschiebender weiterer Anschlag, bzw. 
Vorschub gestoppt ist. 40 

102. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur 
Anwendung an einem BestQckungsautomat nach Anspruch 101, dadurch gekennzeichnet, daB seitlich der 
IC-Schiene, an dem Teil, wo das Entnahmefenster vorgesehen ist, Justierblendenteile eingreifen, die eine 
Vermessung und/oder Verformjustierung der betref fender IC-Anschliisse vornehmen, wobei die Breite 
dieser Justierblenden so bemessen ist, daB sie auf die kurzest auftretende IC-Lange abgestimmt ist und eine 45 
voile IC-Lange durch Verschieben betreffenden ICs durch genannte Mitnehmerschlage vorgenommen ist 
(Fig. 37a, Fig. 33b, Fig. 33c). 

103. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur 
Anwendung an einem BestQckungsautomat nach einem der AnsprQche 101 bis 102, dadurch gekennzeich- 
net, daB genannte Justierblende an ihren zu den IC-Beinen hin weisenden Anschlagstirnseiten eine Rastaus- 50 
nehmung aufweist, die dem Abstand der IC-AnschlUsse entspricht kund die in den Zwischenraum der 
IC-Anschliisse eingreift, wobei genannte Abstandsjustierung der Justierblende so vorgenommen ist, daB 
bevorzugte Schwingung der Blende in einer Schiebestellung erfolgt, bei der mittels dem vorstehenden Teil 
der Blende der Beginn eines IC-Anschlusses durch bevorzugtes BerQhrungserkennungsverfahren festge- 
stellt werden kann, wodurch die Obereinstimmung von stirnseitigem IC- Anschlag und Beginn der IC-An- 55 
schlusse gemessen ,und fur die Vorschubsteuerung innerhalb der IC-Schiene- verwendet ist (Fig. 33c). 

104. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur 
Anwendung an einem BestQckungsautomat nach einem der Anspruche 101 bis 103, dadurch gekennzeich- 
net, daB die fQr die Entnahme der ICs modifizierte IC-Schiene, an der Stelle wo die Verformjustierung durch 
genannte Justierblenden vorgenommen ist, innenseitig eine Prazisionsanschlagspassung entsprechend des 60 
vorgesehenen Innenabstandes jeweils gegenuberliegender IC-Anschlusse aufweist 

105. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere zur 
Anwendung an einem BestQckungsautomat nach einem der Anspruche 101 bis 104, dadurch gekennzeich- 
net, daB die MeB- und Justierblenden eine schmale Auflageflache aufweisen und daB der MeB- und Justier- 
vorgang uber die Hohe betreffender IC-AnschlQsse durch Anheben betreffenden ICs mit dem IC-Setzer, 6 5 
bzw. Vakuumsauger, in mehreren aufeinanderfolgenden Schritten vorgenommen ist 

106. Vorrichtung zur Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden AnsprUche, insbesondere nach 
Ansprtichen 91 bis 95, dadurch gekennzeichnet, daB als Triebspindel eine Spiralspindel mit ausgefraBter 
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Spiralnut verwendet ist und daB im Mitnehmer des Supportschlittens, we!cher in der Spiralnut der Triebs- 
pindel gleitet, die Auskopplung der an der Triebspindel verfahrensgemaB erzeugten Schwingung erfolgt 
(z. B. mit Piezo oder Mikrofon, Fig. 2 1 d oben). 

107. Vorrichtung nach Anspruch 106, dadurch gekennzeichnet daB in unmittelbarer N5he betreffenden 
Mitnehmers der Spiralspindel ein Mikrofon zur Aufnahme der Schwingungen vorgesehen ist (Fig. 21 d 
oben). 

108. Vorrichtung nach Anspruch 107, dadurch gekennzeichnet daB der Mitnehmer ein Stift mit zentrischem 
Loch ist und daB am Ende des Stiftes die Aufnahmeflache eines Mikrofones aufgeklebt ist (Fig. 21d oben). 

109. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden AnsprQche, insbesondere nach einem der 
AnsprQche 1 bis 10, dadurch gekennzeichnet, daB die Verfahrensanwendung an einem Koordinatentisch zur 
Koordinaten gemaBen Steuerung einer Platte in eine oder in beide Koordinatenrichtungen in Ebene der 
Platte erfolgt, der optional auch als Halterahmen oder Bestuckungsrahmen Verwendung findet, der folgen- 
de Anordnungsmerkmale zur Durchf Ohrung des Verf ahrens aufweist (Fig. 34a, b Fig. 39): 

a) zwei durchgehende, oder auch nur stttckweise vorhandene Schienenfuhrungen zum aufnehmen der 
Platte, mit beiderseits der Platte vorgesehenen Rillen, in teilweiser oder durchgehender Lange der 
Platte, 

b) einen nach bevorzugtem Bewegungsvorschub vorgenommene motorische Bewegungssteuerung der 
Fiihrungsrillen der Platte im Bewegungsabstand zu und von den die FQhrung vornehmenden Seiten der 
Platte. 

c) eine Zuordnung der Steuervorschrift bei der eine jeweilige Krafteinwirkung auf die motorische 
Bewegungssteuerung der Fuhrungsrillen der Platte Richtung und intensitatsgemaB erfaBt ist sowie aus 
dieser Erf assung vorzunehmende Bewegungsablaufe der SchienenfOhrung kodiert und ausgef Qhrt sind. 

110. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden AnsprQche, insbesondere nach AnsprQche 109, 
dadurch gekennzeichnet, daB die Schienenfuhrungen zum aufnehmen der Platte durch parallel zueinander 
angeordnete, langs ihrer Achse linear verschobene Wellen bewegt sind, die voneinander unabhangig 
steuerbar sind, und daB die zu bewegende Platte durch Steuerung des Positionierabstandes von sich 
gegenuberliegenden Fuhrungsrillen der Platte, frei eingespannt ist, wobei folgende Varianten zur weiteren 
Ausfuhrung kommen, die als alternative oder als (Combination verwendet sind: 

a) die Antriebe sind zu beiden Seiten der Fuhrungsrillen der Platte sich gegenuberliegend symmetrisch 
angeordnet wobei zur Erzeugung der Andruckkraft der Platte an die linear bewegten Fahrungsrillen, 
die betreffenden Wellen auf Druck belastet sind, und /oder 

b) die Antriebe sind nur auf einer Plattenseite angeordnet, wobei zur Erzeugung der Andruckkraft der 
Platte an die linear bewegten Fuhrungsrillen, die Welle(n) einer FUhrungsseite auf Zug und die ande- 
re(n) auf Druck belastet ist (bzw. sind), und/oder 

c) die Antriebe sind zu beiden Plattenseiten sich gegenuberliegend symmetrisch angeordnet, wobei zur 
Erzeugung der Andruckkraft der Platte an die linear bewegten Fuhrungsrillen, die betreffenden Wellen 
auf Druck belastet sind, sowie 

d) bei genannter Anpassung der Bewegungsrichtung einer Welle von Druck auf Zug, ist entsprechende 
Welle unterder zu bewegenden Platine durchgefUhrt. 

111. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 109 
oder 110, dadurch gekennzeichnet, daB die Schienenfuhrungen ais auswechselbare Schienenteile auf einer 
Rast- oder Steckvorrichtung, welche von genanntem antrieb linear bewegt sind, aufgesteckt sind. 

112. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden AnsprQche, insbesondere nach einem der 
Anspruche 109 bis til, dadurch gekennzeichnet, daB eine jede der linear verschobenen Antriebswellen 
einen eigenstandigen motorischen Antrieb aufweist, sowie die Regelung der Antriebe untereinander durch 
das erfindungsgemaBe Verfahren mit genannter Andruckskraft- bzw. Verkantungsmessung zur Regelung 
der Auf teilung der Antriebskrafte untereinander vorgenommen ist 

113. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden AnsprQche, insbesondere nach einem der 
Anspruche 109 bis 112, gekennzeichnet durch folgende Merkmale des linearen Verschiebeantriebes einer 
betreffenden Welle: 

a) eine linear bewegte Gewindehulse oder MitnehmerhGlse, an die die Haltevorrichtung fUr genannte 
PlattenfQhrung angeflanscht ist, 

b) eine ortsfest rotierende Gewinde- oder Spiraltriebwelle, passend zur genannten Gewinde- oder 
Mitnehmerhulse der Plattenfuhrung, wobei die Gewinde- oder Spiraltriebwelle in betreffende Hulse 
eingeschraubt ist sowie durch Rotation motorisch angetrieben ist, und die HQIse die Umsetzung der 
Rotationsbewegung in eine Linearbewegung vornimmt 

c) eine SchienenfUhrung unterhalb, oder oberhalb, oder beidseits, langs genannter Hulse mit einer 
Verdrehungssicherung der Hulse, die wahrend der Linearbewegung der Hulse langs dieser Schienen- 
fiihrung, deren Verdrehungsblockierung vornimmt 

114. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach einem der 
Anspruche 109 bis 112, gekennzeichnet durch folgende Merkmale des linearen Verschiebeantriebes einer 
betreffenden Welle: 

a) eine linear bewegte Gewinde- oder Spiraltriebwelle, an die die Haltevorrichtung fur genannte 
Plattenfuhrung Qber.ein Drehlager angeflanscht ist 

b) eine ortsfest rotierende Gewinde- oder Mitnehmerhulse, passend zur genannten Gewinde- oder 
Spiraltriebwelle, wobei die Gewinde- oder Spiraltriebwelle in betreffende Hulse eingeschraubt ist 
sowie durch Rotation motorisch angetrieben ist, und gegen die HQIse linear verschoben ist, 

c) eine Schienenfuhrung unterhalb, oder oberhalb, oder beidseits, langs der Vorschubrichtung genann- 
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ter mit einer Verdrehungssichcrung der Plattenf Qhrung, die wahrend der Linearbewegung der Platten- 
f Qhrung langs dieser Schtenenf Qhrung, deren Verdrehungsblockierung vornimmt 

115. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach einem der 
Anspruche 109 big 1 14, gekennzeichnet durch folgende weiteren Merkmale: 

a) der Koordinatentisch, bzw. die koordinatengemaBe PI at ten fuhrungs vorrichtung, ist nur in eine 
Koordinatenrichtung, senkrecht zur seitlichen Einschiebe-{Schienen-)f Qhrung in Ebene der Platte be- 
wegt 

b) in der weiteren, nicht bewegten Koordinatenrichtung, ist ein durch das bevorzugte Verfahren 
ebenfalls verschiebbar gesteuerter Anschlag und/oder Einspannrille bewegt welche eine weiteren 
Justierung und/oder oder Positionierung der eingeschobenen Platte vornimmt 

116. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach einem der 
Anspruche 109 bis 1 14, gekennzeichnet durch folgende weiteren Merkmale: 

a) der Koordinatentisch, bzw. die KoordinatenplattenfQhrungsvorrichtung, ist in beide Koordinaten- 
richtungen, jeweils senkrecht zur seitlichen Einschiebe-<Schienen-)fuhrung in Ebene der Platte positio- 
niert 

b) bevorzugtes BerQhrungs/AndruckskraftmeBverfahren ist so benutzt, daB wahrend der Bewegung 
der Platte in eine Koordinatenrichtung durch genannte positionierbare Halteschienenvorrichtung, die 
Andruckkraft der in weiterer Koordinatenrichtung positionierbaren Halteschienenvorrichtung zum 
Zwecke der Zulassung einer Schienen gefuhrten Verschiebung langs ihrer Halteschienen, die Andruck- 
kraft entsprechend der Platte entsprechend gelockert ist 

117. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruchen 1 
bis 10, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren zur Steuerung einer sensorischen Obereinstimmung von 
FQhrungsteilen, welche eine Justierung von innerhalb eines Transportsystems in Obereinstimmung zu 
bringender Teile vornimmt verwendet ist wobei folgende Verfahrensschritte zur Anwendung kommen. 

a) von den in Obereinstimmung zu bringenden FQhrungsteilen weist das die FQhrung durch Steuer- 
funktion beeinflussende Teil eine nach bevorzugtem Verfahren ausgefuhrte Schwingung auf, die in 
alternativer, weiterer bevorzugter Weise im Antriebsweg des Antriebes, welcher die Steuerfunktion 
der FQhrungsteile ubernimmt einwirkt 
i b) durch bevorzugte Schwingungsauskopplung mit Auswertung nach einem der vorangehenden Ver- 
fahren ist eine evtl. Krafteinwirkung auf betreffende FQhrungsteile Richtungsvektor gemaB festgestellt, 

c) durch Kodierzuordnung entsprechend GroBe und Richtungsvektor der festgestellten Krafteinwir- 
kung ergibt sich die von der Steuerfunktion zurQckzulegende Wegstrecke, wobei genannte sensorische 
Be runnings- Fuhlerfunktion gemaB einem Regelverfahren die vorzunehmende Steuerfunktion standig 
erneuert 

1 1 8. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruchen 1 
bis 10 oder Anspruch 1 1 7, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren zur Steuerung von Kupplungsfunk- 
tionen, insbesondere von Schienen geleiteten oder gefuhrten Funktionen angewendet ist 

119. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 118, 
oder Anspruch 42, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren an einer Drehkupplung angewendet ist die 
aus folgenden Teilen besteht (vgl Fig. 38a, b, c): 

a) einem Drehschienenteil zur Aufnahme eines in das Drehschienenteil durch radiale (gekrummte) oder 
line are motorische Bewegung eingefuhrten dazu passenden weiteren SchienenstQckes, 

b) dem genannten weiteren Schienenstuck, welches in das Drehschienenteil einzufuhren ist und an 
einem Transportbehalter (z. B. am Boden oder an der Seite) angebracht ist der durch das Drehschien- 
enteil gekippt werden soli, 

c) einem Antrieb des Drehschienenteiles, welcher in bevorzugte Schwingung versetzt ist, und durch 
bevorzugte Beruhrungsdedektierung zwischen Drehschienenteil und dazu passendem Schienenstuck, 
eine sensorische Abtastung der Obereinstimmung der beiden Teile vornimmt 

120. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 118, 
weiters insbesondere mit einer Einschubvorrichtung nach einem der AnsprQche 109 bis 116, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Verfahren an einer automatischen Einschiebevorrichtung, an welcher uber Forder- 
mittel (z. B. Forderband) transportierte Platten (wie z. B. Leiterplatten oder Schilder, etc.) zu einer Einschie- 
bevorrichtung justiert und eingeschoben sind, angewendet ist und daB die Vorrichtung folgendes Merkmal 
aufweist (Fig. 39): 

eine Schiebejustierung mit einer Beruhrungserkennungsfunktion nach einem der vorangehenden AnsprQ- 
che, wobei die Schiebejustierung durch motorische Steuerfunktion in Anschlagberuhrung zu auf den 
Forderband jeweils transportierten Platten gehalten ist. 

121. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 120, 
dadurch gekennzeichnet daB die Vorrichtung noch folgende weiteren Merkmale aufweist: 

a) als Fordermittel ist ein Forderbandantrieb vorgesehen, der aus einzelnen parallel zueinander verlau- 
fenden Bandem besteht welche an der Einzugsstelle, wo die Obergabe der gefdrderten Platten an die 
Einschiebe- bzw. Schienenfuhrung der Platten vorgenommen ist, einen Zwischenraum in Form eines in 
Forderrichtung auf dem F6rderband frei gehaltenen Streifens aufweisen, 

b) langs des an der Einzugsstelle frei gehaltenen Zwischenraumes des Forderbandes, ist ein innerhalb 
dieses Zwischenraumes linear bewegter Vorschub (z. B. durch Spindel oder Riementrieb mit Mitneh- 
mer) vorgesehen, der als linear bewegten Anschlag eine Rastzwicke aufweist, mit der betreffend 
gefdrderte Platte in die Einschiebe-(Schienen)f Qhrung eingeschoben und/oder rausgezogen werden 
kann. 
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122. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 121, 
dadurch gekennzeichnet daB der langs des an der Einzugsstelle frei gehaltene Zwischenraum des Fdrder- 
bandes durch beidseitigen synchronen Antrieb der zu beiden Seiten dieses Zwischenraumes laufenden 
Bander des Fdrderbandes hergestellt ist (Fig. 39). 

123. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 121, 
dadurch gekennzeichnet, daB der langs des an der Einzugsstelle frei gehaitenen Zwischenraumes des 
Fdrderbandes motorisch linear bewegbare und eine Rastzwicke aufweisende Mitnehmer auf einem Rie- 
mentrieb montiert ist, dessen Treibrader mit ihren Achsen parallel zu den Auflageradern des Fdrderbandes 
angeordnet sind, und dessen Riemen innerhalb des frei gehaitenen Zwischenraumes der Bander lauft 
(Fig. 41b). 

124. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 121, 
dadurch gekennzeichnet, daB der langs des an der Einzugsstelle frei gehaitenen Zwischenraumes des 
Fdrderbandes motorisch linear bewegbare und eine Rastzwicke aufweisende Mitnehmer durch einen 
Spindeltrieb bewegt ist (Fig. 39, Fig. 41 a> 

125. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 124, 
dadurch gekennzeichnet, daB der langs des an der Einzugsstelle frei gehaitenen Zwischenraumes des 
Fdrderbandes motorisch linear bewegte Spindeltrieb noch folgende Merkmale aufweist: 

a) genannte Rastzwicke ist am stirnseitigen Ende einer den Spindeltrieb bildenden Gewinde- oder 
Spiraltriebwelle drehbar gelagert, 

b) die Gewinde- oder Spiraltriebwelle ist zusammen mit der Rastzwicke in einer Schienenfuhrung 
verschiebbar gefuhrt, 

c) die Verdrehung der Gewinde- oder Spiraltriebwelle erfolgt durch ortsfest angetriebene Mutter der 
Gewindespindel oder Mitnehmer der Spiralspindel. wodurch die Spindel in ihrer Schienenfuhrung 
linear bewegt ist, 

d) erforderlichenfalls sind im Fdrderband Unterbrechungsstellen mit jeweils gesondert angetriebenen 
TeilstQcken und einem an diesen Unterbrechungen vorgenommenen Niveauausgleich zur besseren 
Anpassung der Schiebehdhe der Rastzwicke, bzw. Gewinde- oder Spiralspindel, vorgesehen. 

126. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach einem der 
Anspruche 120 bis 125, dadurch gekennzeichnet, daB die Vorrichtung noch folgendes weiteres Merkmal 
aufweist: 

genannte, bei der Justierung der Platten in Anschlagbertihrung gehaltene Schiebejustierung ist als in 
senkrechter oder schrager Richtung zur Fdrderrichtung des Bandes eingreifender Schieber, beidseits des 
Fdrderbandes ausgebildet, wobei erforderlichenfalls diese Schieber eine in Fdrderrichtung zusammenlau- 
fende Schragflache zwecks einer erweiterten Angriffsflache der Justierung aufweisen. 

127. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach AnsprUchen 120 
bis 126 und Anspruche 109 bis 1 16, dadurch gekennzeichnet, daB sowohl die positionierte Schienenfuhrung 
(LPST), als auch die Zubringerjustierung (BL-links bzw. BL-rechts) des Fdrderbandes nach bevorzugter 
BerQhrungsfunktion in Anpassung eines gemeinsamen Verschiebeweges der transportierten Platten (LP) 
gesteuert sind und daB die zur Justierung der Platte verwendeten Schieber der Zubringerjustierung als 
KJemmung der Platte beim Rausziehen der Rastnippel (RANS) genannten EuWAusziehvorschubes (Schie- 
bewelle, Fig. 39) verwendet sind, und/oder daB als weitere Verbesserungsvariante zwischen Rastnippel 
(RANS) des Ein-/Ausziehvorschubes und der positionierten Schienenfuhrung der Platte eine Einsteckzen- 
trierung (Zentrierung, Fig. 39) durch entsprechende Formgebung dieser Teile vorgenommen ist 

128. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruchen 120 
bis 127, dadurch gekennzeichnet, daB das Fdrdermittel an der Ein-Auszugsstelle der Obergabe der gefdr- 
derten Platten absenkbar ist, wodurch die wieder rausgezogenen Platten nach unten zur Ubergabe eines 
weiteren Fdrderbandes, welches unterhalb der Einschiebepositionierung der Platten angeordnet ist, uber- 
geben werden kdnnen. 

129. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruchen 120 
bis 127, dadurch gekennzeichnet, daB das Fdrdermittel symmetrisch zu beiden Seiten der Einschiebpositio- 
nierung an der Ein-Auszugsstelle der Obergabe der gefdrderten Platten vorgesehen ist, wobei an der einen 
Seite die Platte eingeschoben und auf der anderen Seite die Platte wieder rausgezogen ist 

130. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruchen 53 
bis 63 zur Anwendung an einem Supportschlitten, der auf einer Spiralspindel angetrieben ist, gekennzeich- 
net durch folgende weitere VorrichtungsmaBnahmen : 

Langs der Laufftihrung (z. B. Nut, Laufrille) einer Spiralspindel sind einer oder mehrere Mitnehmer, die in 
betreffende Laufrille eingreifen und in geringer Exzenterlagerung motorisch radial angetrieben sind, in der 
Laufrille angeordnet, hintereinander, falls mehrere solche Antriebe zur Anwendung kommen, wobei dieser 
Mitnehmermehrfachantrieb die Beriihrungstangente eines Mitnehmers zur Nut, durch entsprechend pha- 
senverschobene Verdrehung der Antriebe untereinander, zu unterschiedlichen Zeitpunkten tangiert und 
diese Anordnung zu folgendem Zweck verwendet ist: 

a) Erzeugung einer gegenseitigen Verspannung bei rotierender oder stillstehender Spiralspindel, und/ 
oder 

b) Erzeugung einer mechanisch eingekoppelten Schwingung bei rotierender oder stillstehender Spiral- 
spindel, 

c) und/oder Erzeugung einer Nach justierung bei stiilstehendem Antrieb der Spiralspindel. 

131. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 130, 
dadurch gekennzeichnet daB in einer Laufrille der Spiralspindel drei Mitnehmer mit, jeweils einem zuge- 
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ordneten Antrieb hintereinander angeordnet sind und daB diese Mitnehmer jeweils die gleiche Exzentrie- 
rung ihres Umlaufes aufweisen. wobei durch einc Winkel-, bzw. Phasenverschiebung von jeweils 1 20 grd der 
Mitnehmerexcenterlagen untereinander, diese Antriebe an der Laufnut der Spiralspindel fur die durch 
zueinander synchrone Umdrehung der Mitnehmer eine Welligkeit erzeugen, die der Welligkeit eines 
gleichgerichteten Drehstromes entspricht 5 

132. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere Anspruch I oder 2, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Verfahren zu einer Langenkodierung oder Abstandsmessung langs eines ebenen 
Oder gekrummten LangenmaBstabes in folgender Weise verwendet ist (Fig. 18a,b,c, Fig. 1 9a, b, Fig. 20): 

a) die Langenkodierung langs einer (z. B. iinearen oder radialen, ebenen oder gekrummten) Wegskala 

(z. B. Stabes, Lineals, Welle, Scheibe, eta), erfolgt durch an betref fenden Markiemngsstellen vorgenom- i o 
mene Material- und/oder Oberflachen, und/oder Formveranderung (z. B. Materialabsenkung und/oder 
MaterialQberhdhung, bzw. Reliefgebung der Oberflache) der Wegskala, bzw. des LangenkodiermaB- . 
stabes, 

b) die Abtastung der Wegskala erfolgt durch nach bevorzugtem Verfahren in Schwingung versetzten, 
sowie fiber diese Kodierungen langs der Wegskala gleitenden, vibrierenden Anschlag (vgL STIFT in 15 
Fig. 1 9) , mit einer an den betref fenden Kodierstellen die Beeinflussung der Schwingparameter auswer- 
tenden elektro/physikalischen Anordnung (Abtastung von Amplitude, Phase, Frequenz oder Reso- 
nanzfrequenz der Anschlagsschwtngung) oder 

c) gegebenenfalls erfolgt die Abtastung der Wegscala in alternativer Anwendung so, daB die Wegscala 
schwingend, bzw. vibrierend ist, wobei der Abtaststift in weiterer alternativer Anwendung gegebenen- 20 
falls auch ruhend sein kann. 

1 33. Verfahren nach Anspruch 1 32, dadurch gekennzeichnet, daB das Teil, an welchem genannter Langenko- 
diermaBstab angebracht ist. unmittelbar das Bewegungsteil einer Maschine ist, dessen Verschiebelange 
gegen genannten (z. Bsp. vibrierenden) Anschlag gemessen ist. 

1 34. Verfahren nach Anspruch 1 32 oder 1 33, dadurch gekennzeichnet, daB genannter LangenkodiermaBstab 25 
durch Gravieren, oder Laserbeschriftung, oder Walzen, oder GieBen an einem betreffendem Teil (z. B. 
Metallteil) aufgebracht ist, wobei erforderlichenfalls die Materialwahl zwischen LangenkodiermaBstab und 
Abtaststift so gewahlt ist, daB eine gegebenenfalls auftretende Abnutzung vorwiegend am Abtaststift 
erfolgt. -v 

135. Verfahrensanwendung nach einem der vorangehenden Anspriiche, insbesondere zur Abstandsmessung 30 
sowie zur Ableitung einer Beriihrungsfunktion oder MeBfunktion nach einem der Anspriiche 132 bis 134, 
dadurch gekennzeichnet, daB folgendes Bewertungsverfahren fur eine Abstandsmessung des jeweils vibrie- 
renden Maschinenteiles oder Anschlages (STIFO von einem weiteren Anschlag (z. B. Kodierung oder 
Langenkodierung) vorgenommen ist: 

a) Es ist ein Regelkreis vorgesehen, der die Auslenkung der Schwingamplitude des vibrierenden 35 
Maschinenteils, bzw. Anschlages, auf eine konstante oder zumindest definierte Vibrationserschutte- 
rung des Anschlages regelt, 

b) die jeweilige StellgrdBe der Schwingamplitude ist durch Wahl der Schwingfrequenz des vibrieren- 
den Teiles, bzw. Anschlages, vorgenommen, wobei die Schwingamplitude des Teiles, bzw. Anschlages, 
sich dann durch dessen TiefpaBfunktion einstellt oder durch Wahl der Einspeiseamplitude des vibrie- 40 
renden Teiles, bzw. Anschlages, vorgenommen ist, 

c) die Schwingfrequenz des vibrierenden Teiles, bzw. Anschlages ist zur Bewertung der Abstandsmes- 
sung (bzw. auch Langenkodierung, etc.) verwendet, und/oder die Speiseamplitude. 

136. Verfahrensanwendung nach einem der Anspriiche vorangehenden Anspriiche insbesondere zur Ablei- 
tung einer Beriihrungsfunktion oder MeBfunktion nach einem der Anspruche 132 bis 134, dadurch gekenn- 45 
zeichnet, daB folgendes Bewertungsverfahren fur eine Abstandsmessung des jeweils vibrierenden Maschi- 
nenteiles oder Anschlages (STIFT) von einem weiteren Anschlag (z. B. Kodierung oder Langenkodierung) 
vorgenommen ist: 

a) Es ist ein Regelkreis vorgesehen, der die Nullpunktlage der Schwingamplitude des vibrierenden 
Teiles, bzw. Anschlages, auf eine konstante oder zumindest definierte Vibrationserschiitterung des 50 
Anschlages regelt, 

b) die jeweilige StellgroBe der Schwingamplitude ist durch Verschiebung der Nullpunktlage (z. B. 
Gleichspannung) der Schwingamplitude des vibrierenden Teiles, bzw. Anschlages, vorgenommen, 

c) die durch eingepragten Gleichspannungsoffset vorgenommene jeweilige Verschiebung des vibrie- 
renden Teiles, bzw. Anschlages, ist zur Bewertung der Abstandsmessung (bzw. auch Langenkodierung, 55 
etc.) verwendet 

137. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspriiche, insbesondere nach Anspruch 132 bis 136, mit 
einer motorischen Verschiebung des genannten LangenmaBstabes, dadurch gekennzeichnet, daB genannte 
motorische Verschiebung des LangenmaBstabes mit der Schwingbewegung genannten Anschlages zur 
Langenabtastung derart synchronisiert ist, daB die Bewegung des LangenmaBstabes bei vom LangenmaQ- so 
stab jeweils abgehobenen Anschlagstift in incrementalen Schritten erfolgt 

138. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 135 oder 136, 
dadurch gekennzeichnet, daB als LangenmaBstab eine Verzahnung verwendet ist und daB diese Verzahnung 
durch genannten vibrierenden Stift abgetastet ist und daB die Auslenkung und/oder die Nullpunktlage der 
mechanischen Schwingung des Abtaststiftes synchron zur Schraglage der jeweils angeschlagenen Stellen 6 5 
der Verzahnung, in definiertem Anschlag zu dieser geregelt ist 

139. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 135 oder 136 zur 
Anwendung zur Langen-, bzw. Wegmessung nach einem der vorangehenden Anspriiche oder einer unmit- 
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telbaren Abstandsmessung, dadurch gekennzeichnet, daB genannte definierte Zuordnung von Vibrationser- 
schatterung zu jeweiliger Einheit des LangenmaBstabes, bzw. Abstandes des Anschlages von der Anschlag- 
stelle (vgL definierte VibrationserschQtterung), durch reproduzierbar erzeugte Zuordnung der Abstandsin- 
cremente zu einem jeweiligen Phasenwinkel zwischen Erregerschwingung des vibrierenden Anschlages 
5 und der mechanischen Schwingung an genannter MeBauskopplung vorgenommen ist 

140. Verfahren nach einem der vorangehenden AnsprQche, insbesondere nach Ansprflchen 132 bis 139, zur 
Anwendung an Langen-, bzw. Wegmessung nach einem der vorangehenden Anspruche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mehrere parallel laufende LangenmaBstabe (Gravierungen, Verzahnung, etc) mit dazu jeweils 
versetzter Langenabtastung zur Erhohung der Auflosung vorgesehen sind, wobei eine gemeinsame Lan- 

io genmarkierung mit entsprechend versetzten Abtaststiften oder zueinander versetzte Langenmarkierungen 

verwendet sein kdnnen. 

141. Abtastvorrichtung zur DurchfQhrung eines Verfahrens nach einem der Anspruche 132 bis 140, gekenn- 
zeichnet durch eine Schalenkernspule (Kern SK, Spule SKL, mit Lochbohrung und Luftspalt dL sowie in der 
Lochbohrung vibrierendem STIFT), bestehend aus einem im Luftspalt glettenden permeablen Kernteil 

15 (MSAN) in Verbindung mit einem die Abtastung an der Langen- oder Abstandsmarkierung vornehmenden 

Stift(z. B. aus nicht magnetisch leitendem Material, STIFT). 

142. Abtastvorrichtung zur DurchfUhrung eines Verfahrens nach einem der Anspruche 132 bis 140, gekenn- 
zeichnet durch eine Zylinder- oder Schalenkernspule (Kern SK, Spule SKL, mit Lochbohrung und Luftspalt 
dL sowie in der Lochbohrung vibrierendem ST1FTX bestehend aus einem ins Zentrum der Spule durch 

20 elektromagnetisches Feld (z. B. gegen eine Federkraft oder Gewicht) gehaltenes permeables Kernteil in 

Verbindung mit einem die Abtastung an der Langen- oder Abstandsmarkierung vornehmenden Stift 

143. Abtastvorrichtung zur DurchfQhrung eines Verfahrens nach einem der Anspruche 132 bis 140, dadurch 
gekennzeichnet, daB ein Lautsprechersystem oder Signalgebersystem vorgesehen ist, an dem im Zentrum 
des Schwingsys terns ein Stift oder eine Nadel zu einer Durchfuhrungslagerung durchgefuhrt ist, wobei der 

25 Stift, bzw. die Nadel aus dieser Durchfuhrungsiagerung herausragt und betreffende Abtastung vornimmt 

144. Abtastvorrichtung nach einem der AnsprQche 141 bis 143, dadurch gekennzeichnet, daB ein feinschwin- 
gendes System mit einem Nullpunktlageverstellungssystem mechanisch gekoppelt ist und zur Anwendung 
kommt, wobei das feinschwingende System mit der Erregerschwingung bevorzugten MeB verfahrens beauf- 
schlagt ist und das Nullpunktlageverstellsystem mit einer der jeweiligen Abstandseinstellung des Anschlag- 

30 stiftes entsprechenden RegelgrOBe gesteuert ist 

145. Verfahren mit Vorrichtung zur Langenmessung nach einem der Anspruche 132 bis 144, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Auswertung nach Maxima und Minima der Abstandskodierungen erfolgt und 
diesbezuglich durch entsprechend vergleichende Bewegung des Abtastsystems gegen die Langenscala, 
standig nachgeetcht ist 

35 146. Verfahren mit Vorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprQche, insbesondere nach einem der 

AnsprQche 132 bis 145, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren zur Kodierung sowie PrQfung der 
Kodierung auf Obereinstimmung an Gegenstanden in folgender Weise verwendet ist: 

a) die Kodierung ist durch Materialveranderung und-/oder Oberflachenveranderung und/oder Form- 
veranderung (Materialabsenkung undVoder Materialuberhohung, bzw. Reliefgebung der Oberflache) 

40 an betreffend zu kodierenden Teilen vorgenommen, 

b) die durch Materialveranderung, und/oder Oberflachenveranderung und/oder Formveranderung 
kodierten Stellen sind entsprechend dem gewahlten Code gewicht et und werden entsprechend summa- 
risch ausgewertet, 

c) genannte Kodierung durch die Materialveranderung, und/oder Oberflachenveranderung, und/oder 
45 Formveranderung ist mit einem vibrierenden Stift abgetastet der die Materialveranderung und/oder 

Oberflachenveranderung oder Formveranderung nach einem Verfahren der vorangehenden AnsprQ- 
che auswertet oder 

d) gegebenenfalls erfolgt die Abtastung der Kodierung in alternativer Anwendung so, daB die Kodie- 
rung schwingend, bzw. vibrierend ist, wobei der Abtaststift in weiterer alternativer Anwendung gege- 

50 benenfalls auch ruhend sein kann. 

147. Verfahren nach Anspruch 146, zum Zwecke der Erweiterung der Anzahl von zu kodierenden Elemen- 
ten bei gleichbleibender Anzahl von durch genannte Material- , Oberflachen-, oder Formveranderung 
gewahlten Kodierstellen, dadurch gekennzeichnet daB durch eines der Verfahren aus den vorangehenden 
Anspriichen zu jeder Kodierstelle eine Messung der Tiefe und/oder Breite, bzw. der Abmessungen, oder 

55 weiteren Anschlagseigenschaften der Kodierstellen vorgenommen ist und daB diese Messung entsprechend 

quantisiert ist wodurch eine Erweiterung der Anzahl von zu kodierenden Elementen, bei gleichbleibender 
Anzahl von Kodierstellen, hergestellt ist 

148. Verfahren nach Anspruch 146 oder 147 zur Kodierung von Behaltern, insbesondere von Behaltern zur 
Aufnahme von Stuckgutteilen nach Anspruch 38 oder 48, dadurch gekennzeichnet 

60 a) daB die Bodenflache des Behalters ein Relief in Form von konzentrischen Kreisen (Vertiefungen 

und/oder zwischen Vertiefungen vorhandene Erhdhungen) aufweist 

SdaB an der Stellflache des Behalters eine Zentrierung vorgesehen ist die eine Zentrierung zur 
bereinstimmung der langs konzentrischen Markierungskreisen am Behalterboden verlaufende Ko- 
dierstellen, zu fur jede konzentrische Kreisbahn in der Stellflache des Behalters vorhandenem Abtasts- 
65 tift zum Zwecke einer Vibrationsabtastung betreffender, langs einer konzentrischen Kreisbahn jeweils 

vorgenommener Reliefmarkierung in Relation zu alien konzentrischen Kreisbahnen vornimmt 

149. Verfahren nach Anspruch 148, dadurch gekennzeichnet, daB die Kodierung der Behalter durch am 
Boden der Behalter vorgenommene, in konzentrischen Kreisbahnen verlaufende Versenkungsringe vorge- 
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nommen ist, wobei gegebenenfalls eine Erweiterung der Codemenge durch entsprechend unterschiedliche 
Tiefe der Ringe vorgenommen ist 

150. Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens nach einem der Anspriiche 132 bis 149, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Anschlagsmarkierungen durch vom restlichen MeBweg abweichende unterschied- 
liche Materialbedampfungen (Einlagen DPF1, . . . DPF3 in Fig. 20) hergesteilt sind. 5 

151. Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens nach Anspruch 150, dadurch gekennzeichnet, daB die 
unterschiedlichen Materialbedampfungen als Leiterbahnmuster einer Leiterplatte hergesteilt sind, die 
durch das bevorzugte Abtastverfahren abgetastet sind(z. B, zur koordinatengemaBen Justiererkennung). 

152. Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens nach einem der Anspriiche 132 bis 149, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Anschlagsmarkierungen durch Oberflachenveranderung unterschiedlicher Hone io 
oder Tiefe und/oder Breite erzeugt sind welche zum Zwecke dieser Markierungserkennung durch das 
erfindungsgemaBe Verfahren nach einem der vorangehenden AnsprOche abgetastet sind. 

153. Vorrichtung zur Durchfuhrung des Verfahrens nach einem der Anspriiche 132 bis t49, weiters insbe- 
sondere Anspriiche 150 bis 152, dadurch gekennzeichnet, daB die Kodierung eines Elementes, welches durch 
genannte Anschlagsvibration abgetastet ist durch Differenzkodierung der Anschlagsparameter (z. B. Ein- 15 
dringtiefe oder Bedampfung) mehrerer (z. B. benachbarter) Kodierstellen, in Relation zur Abtaststelle des 
Abtaststiftes vorgenommen ist 

154. Verfahren mit Vorrichtung nach einem der vorangehenden Anspriiche, insbesondere Anspriiche 1 18 
mit 115 oder 1 16, oder nach Anspriiche 127, dadurch gekennzeichnet, daB genannte positionierbare Platten- 
einschiebe/Haltevorrichtung (LPST in Fig. 39 mit RANS, vgL auch Fig. 41 b) auf einem Drehtisch (Fig. 32) 20 
angeordnet ist, bzw. verdrehbar ist, vorzugsweise um 90 grd (vgL Y in Fig. 32), und daB seitlich auf einer 
Hubvorrichtung (z. B. nach Anspruch 94) eine Box (Fig. 21 d unten) mit a us ubereinandergestapelten festen 
Platineneinschiebeschienen (vgL LP1 . . . LP3 . . . LPn) aufgestellt ist, wobei nach erfindungsgemaBem BerQh- 
rungserkennverfahren, bzw. Positionierverfahren, bzw. Einschiebeverfahren, eine jeweils in die positionier- 
bare Platteneinschiebvorrichtung eingeschobenen Platine, durch in weiterer Koordinatenrichtung beweg- 25 
ter, bzw. aus der positionierbaren Platteneinschiebvorrichtung wieder ausgestoBener Platte (z. B. Leiter- 
platte LP in Richtung Y Fig. 39), deckungsgleich zur jeweils durch die Hubvorrichtung (21d unten) bereitge- 
stellte freie Platineneinschiebeschiene, (bzw. Schienenpaar) , 90 grd senkrecht zur Einschieberichtung der 
positionierbaren Haltevorrichtung (LPST) aus dieser ausgestoBen, justiert, bzw. in die genannte Box einge- 
schobensind. 30 

155. Vorrichtung nach Anspruch 154, dadurch gekennzeichnet, daB die festen Platineneinschiebeschienen 
(vgL LP1 . . . LP3 . . . LPn) genannter Box zur Platinenstapelung in ihrer Einschiebe breite der Platinen durch 
Abstandseinstellung der sich gegeniiberliegenden Schienenseitenwande (z. Bsp. durch Gewindebolzen mit 
Justiermutter) justierbar ist 

156. Verfahren mit Vorrichtung nach einem der Anspriiche 154, 155, oder 120 bis 129, weiters insbesondere 35 
> nach Anspruch 138, gekennzeichnet durch schraggestellte Zen trierungsfl ache n im Verschiebeweg der zu 

zentrierenden Teile, Platten, (vgL |5H und [Jv in Fig. 39), welche zu den zu zentrierenden Teilen, bzw. Piatt en, 
die durch Vibration gleiche Beruhrungs-, bzw. Steuerf unktion aufweisen, wie der Abtaststift genannter 
Verzahnung nach Anspruch 138. 

157. Verfahren mit Vorrichtung nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere fttr solche, bei 40 
denen Mehrfachantriebe zur Anwendung kommen, dadurch gekennzeichnet, daB die Mehrfachantriebe 
voneinander elektrisch isoliert sind und daB Qber die durch diese Isolation frei gewordene Stromzu- und 
Stromableitung zu von mit den Antrieben jeweils in Verbindung stehenden Bewegungsteilen (z. B. zwei 
voneinander isolierende Federkontakte der Leit- und MeBspindel in Fig. 30, oder Triebspindeln vgL 
Fig. 21d oben) eine dezentrale Spannungsversorgung- und Signalversorgungsvernetzung (z. B. Modulo-2 45 
Signal mit Versorgungsspannungsabtrennung, oder HF- Uberlagerte Versorgungsspannung, etc.), insbeson- 
dere auch fflr Einkopplung, so wie Abtastung bevorzugter mechanise her Schwingung, vorgenommen ist 

158. Verfahren mit Vorrichtung nach einem der vorhergehenden AnsprOche far deine Maschine mit Vaku- 
um-Bauteilegreifer und an Supportschlitten bewegten Vakuum-Bauteilegreifer, insbesondere mit Vorrich- 
tung nach Anspruch 157, gekennzeichnet durch folgende MaBnahme fiir die Zufuhrung eines Vakuum- 50 
schlauches an einer derartigen Maschine (vgL Fig. 32): 

im Maschienengehause, insbesondere an der Ruckwand hinter, bzw. unter der Fuhrung des Supportschlit- 
tens, ist ein parallel zur Bewegungsrichtung des Supportschlittens verlaufender Schlitz vorgesehen, in dem 
der Vakuumschlauch von einer hinter dem Schlitz (z. B. in einer Doppelwand) vorgesehenen Fixierung (z. B. 
Mitte)hinundhergleitet 55 

159. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspriiche, insbesondere AnsprOche 22 oder 1 18 oder 120 
bis 129, weiters insbesondere nach Anspruch 99 oder 100, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Vorrich- 
tung als Plattenstapler verwendet ist, der die Platten durch Vakuumrohr nach bevorzugtem Verfahren 
auf nimmt und auf das Forderband legt 

1 60. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprOche, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren an 60 
einem Laser in folgender Weise angewendet ist: 

a) der Laserstrahl ist in seiner Leistungsabgabe entsprechend moduliert, was der Versetzung in mecha- 
nischer Schwingung nach dem Anspruch t entspricht. 

b) das Absorbtionsgerausch des Lasers ist unmittelbar akustisch und/oder durch die Qbertragene 
Materialvibration des Absorptionsmaterials abgetastet, 65 

c) die Amplitudenveranderung, insbesondere die dadurch bewirkte Phasenverschiebung des Absorp- 
tionsgerausches in Relation zur Modulationsschwingung der Laserleistung bei seiner Abstrahlung, ist 
als Abtastkriterium filr die Absorptionswirkung des Laserstrahles auf dem Absorptionsmaterial (z. Bsp. 
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Eindringtiefe, Materialabtragung, etc.) verwendet 

161. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren an 
einem Nadeldrucker in folgender Weise verwendet ist: 

a) die Nadeln sind zusatzlich zu ihrer StoBbewegung mit einer Schwingung fiberlagert, die der mecha- 
nischen Schwingung des bewegten Teiles nach Anspruch 1 entspricht 

b) die Gravurspuren der Nadel sind als Markierungen fur bevorzugte Abstandsmessung und/oder 
Langenmessung verwendet 

162. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 161, dadurch 
gekennzeichnet, daB das Verfahren zur Gerauschdammung einer Maschine oder eines Gerates verwendet 
ist, indem durch Oberlagerung der bevorzugten eingekoppelten Schwingung uber einen Regelvorgang 
durch deren bevorzugte Auskopplung zusammen mit den arbeitsbedingten Bewegungsablaufgerauschen 
der Maschine, bzw. des Gerates, eine Gerauschmodulation vorgenommen ist, bei der das Gerausch in einen 
anderen Frequenzbereich transformiert ist (z. B. Ringmodulatormodulation). 

163. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere unter Verwendung einer Justier- 
blende nach einem der Anspruche 66 bis 75, dadurch gekennzeichnet, daB die Justierblende an einem 
Bestuckungstisch zur mittels Diaprojektion vorgenommener BestQckungsanzeige verwendet ist 

164. Verfahren mit Vorrichtung nach Anspruch 163, gekennzeichnet durch folgende AufbaumaBnahmen des 
Bestiickungstisches: 

a) der BestOckungstisch weist einen BestQckungs- oder Halte- oder Positionierrahmen zur Einspan- 
nung der zu bestilckenden Leiterplatte auf, der von unten her anprojiziert ist 

b) die Projektionseinrichtung befindet sich unterhalb der Leiterplatte, wobei die Leiterplatte die 
Projektionsflache ist 

c) als Projektionseinrichtung ist ein Diaprojektion verwendet, der anstelle der Diavorlage die bevor- 
zugte Justierblende eingebaut hat, wobei die Justierblendendffnung auf die Unterseite der Leiterplatte 
projiziert ist 

165. Verfahren mit Vorrichtung nach Anspruch 164, dadurch gekennzeichnet daB BestQckungs- bzw. Halte- 
oder Positionierrahmen und genannte Projektionseinrichtung in einem in sich geschlossenen Gehauseteil in 
den BestOckungstisch eingelassen ist und daB dieses Gehauseteil in seiner Neigung am BestOckungstisch 
(z. B. durch Handrad) verstellbar ist 

166. Justierblende nach einem der Ansprtiche 163 bis 165, insbesondere fOr Diaprojektion, dadurch gekenn- 
zeichnet daB die Justierblende zusatzlich zu ihrer ersten Blendendffnung noch eine weitere justierbare 
Blendenoffnung aufweist die nach gleichem Prinzip aufgebaut ist, wie die erste Blendendffnung und zu 
dieser kongruent angeordnet ist und daB die Blendenschieberteile dieser zweiten Blendendffnung Farbfilt- 
erscheiben sind, wobei die erste Blendendffnung den gesamten LichtdurchlaB der projizierten Flache 
bestimmt und die zweite Blendendffnung durch weiteres Einschieben ihrer Farbfilterblendenteile in die 
erste LichtdurchlaBdffnung eine Farbdifferenzierung zwischen den innerhalb der LichtdurchlaBdffnung 
projizierten Flachenteilen vornimmt 

167. Justierblende nach Anspruch 166, dadurch gekennzeichnet, daB fur genannte Bestuckungstischanwen- 
dung die zweifarbige Flachenprojektion der Blende zur Markierung bestimmter pins verwendet ist wobei 
die Blendendffnungen so gewahlt sind, daB die Filterscheibenfarbe innerhalb der von der LichtdurchlaBdff- 
nung der ersten Blende freigegebenen Projektionsdffnung nur denjenigen pin durchlassig projiziert der 
markiert sein soil, und die restlichen pins mit BuntHcht der Filterscheiben projiziert sind. 

168. Justierblende nach einem der Ansprtiche 166 oder 167, dadurch gekennzeichnet daB samtliche Blenden 
aus Metall (z. B. Stahlblech) gefertigt sind und daB die Blendenteile, welche die Filterscheiben beinhalten, 
entsprechende Fensterausschnitte zum Einspannen eines die Farbfiltemng vornehmenden Filmstreifens 
aufweisen, wobei jeweils gegentiberliegende Blendenteile seitlich des Filmstreifens jeweils mit ihren inne- 
ren Stirnflachen anstoBende Rahmenteile bilden, an welchen mit bevorzugtem Verfahren gegebenenfalls 
die SchlieBzentrierung vorgenommen ist 

169. Justierblende nach einem der Ansprtiche 166 bis 168, dadurch gekennzeichnet daB die Blendenteile der 
ersten Blende, welche den LichtdurchlaB einstellt, mit ihrer LangenmeB- und Verschiebe- sowie Justierein- 
richtung auf einer Seite der die Blendenverschiebung befestigenden Bodenplatte sowie die Blendenteile der 
zweiten Blende, welche die Farbfilterung vornimmt, auf der anderen Seite der Bodenplatte untergebracht 
sind. 

170. Justierblende nach einem der Anspruche 166 bis 169, dadurch gekennzeichnet daB die Blendenteile in 
folgender Reihenfolge angeordnet sind: 

a) unmittelbar an den Kondensor anliegend, oder mit einer optischen Abstandsscheibe angepaBt 
anliegend, sind die Blendenteile der ersten Blende fur den LichtdurchlaB angeordnet 

b) zwischen Blendenteil der ersten Blende und Projektionslinse, bzw. an einer optischen Abstandsschei- 
be zu dieser Linse anliegend, sind die Blendenteile der zweiten Blende mit den eingesetzten Filmteilen 
als Filterscheiben angeordnet 

171. Verfahren nach einem der vorangehenden Anspruche, insbesondere Anspruch 1, dadurch gekennzeich- 
net, daB das Aufschlaggerausch der bei der Anschlagberuhrung der aneinanderschlagenden Teile in das 
Auswertverfahren mit einbezogen ist 

1 72. Verfahren nach einem der vorangehenden Ansprtiche, insbesondere in Verbindung mit einem Lernvor- 
gang (z. Bsp. Weglinearisierung, bzw. Andruckskraftlinearisierung, bzw. AbstandsmeBlinearisierung oder 
Stuckzahlerf assung), dadurch gekennzeichnet daB die linearisierten StOtzpunktwerte, nach denen die Kor- 
rektur gemessener Werte jeweils vorgenommen ist in einem resistenten Schreib/Lesespeicher (z. B. Flash- 
EPROM) oder auf einem weiteren Datentrager (z. B. Festplatte eines Computers) abgelegt sind. 



78 



DE 42 22 990 Al 



1 73. Verf ahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren mit 
einer oder mehreren Signalprozessorschaltungen (Fig. 2) durchgefQhrt ist wobei Filterungen gegebenen- 
falls digital oder auch analog unterstQtzt vorgenommen sind. 

1 74. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere zur Anwendung an einem Bestuk- 
kungsautomaten, dadurch gekennzeichnet daB Bereitstellung der Bauteile, sowie die Aufnahme der Bautei- 5 
le durch Vakuumsauger, sowie deren Justierung, an SMD-Bauteilen und ICs gemischt bestflckt erfolgt 

175. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere zur Anwendung an einem Bestiik- 
kungsautomaten mit einem Vakuumsauger als Bauteileaufnehmer, oder nach Anspruch 174, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB als Vakuumpumpe eine Zylinderkolbenpumpe, insbesondere ein Zylinderkolbenpumpen- 
paar in alternierender Betriebsweise (vgL P41 17 037.7 / P41 18 172.7) zur Anwendung kommt 10 

176. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere zur Anwendung an durch Viel- 
fachfrequenzen eine Bertthrungserkennung aufweisenden Maschinen, dadurch gekennzeichnet, daB die 
benutzten Frequenzen oder Modulationen, nach denen bevorzugte Teile einer Maschine in unterschiedliche 
mechanische Schwingungen versetzt sind, nach musikalischen Tonintervallen abgestuft entsprechend ge- 
stimmt sind 15 

177. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB betreffende 
Anspruche, welche in Ergangung zu vorhergehenden Anspruchen, insbesondere Anspruch 1, eigenstandige 
erfinderische Merkmale aufweisen, als von vorangehenden AnsprQchen unabhangige Anspruche, bzw. 
eigenstandige Unter- bzw. gegebenenfalls Nebenanspruche, geschiitzt sind. 

178. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 132 oder 146 fur 20 
eine Langen- oder Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB die Kodierung 
durch unterschiedliche Tongebungsstellen von mit unterschiedlichen AnstoBmateriaken, betreffend bevor- 
zugten AnstoBanschlages, kodierten Markierungselementen der Langenscala hergestellt ist und daB die 
Dekodierung der Markierungsstellen durch Auswertung unterschiedlicher Frequenzspektren, die dem 
AnschlagsgerSusch dieser Markierungsstellen eigen sind, ausgewertet ist. 25 

179. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 132, 146, oder 178, 
"fur eine Langen- oder Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB die Kodierung 

durch auf eine (tonende) Flache aufgeklebte Folie erzeugt ist und daB die Folie zu Kodierung benutzte 
Offnungen, bzw. Locher, aufweist, wobei zur Kodierung der Unterschied des Anschlaggerausches von 
Volienanschlag und durch die Offnung der Folie erfolgten Anschlag der tdnenden Flache, erzeugt ist. 30 

180. Verfahren nach Anspruch 179, dadurch gekennzeichnet, daB die Folie selbstklebend ist, und auf einer 
Abziehklebeunterlage angeliefert ist 

181. Verfahren mit Folie nach Anspruch 180, dadurch gekennzeichnet, daB die Folie aus einem Laserstrahl 
absorbierenden Material hergestellt ist und daB die Abziehklebeunterlage reflektierend ist und daB das 
Kodemuster der Folie mittels Laserbeschrifter hergestellt ist, wobei der Laser dann die Folie an den 35 
Schneidestellen durchtrennt und von der Abziehklebeunterlage reflektiert ist 

182. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 132, 146, oder 178 
bis 181, oder in eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine 
Langen- oder Gegenstandekodierung/ Dekodierung, dadurch gegekennzeichnet daB die Kodierung als 
durch die Leseeinrichtung entsprechend des Kodiermusters, welches gegen den Lesekopf der Leseeinrich- 40 
tung entsprechend relativ verschoben ist, eine seriellen Datenstrom erzeugt, der zusatzlich zu den seriellen 
Daten auch das zugehdrige Taktsignal der Daten beinhaltet 

183. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche. insbesondere nach Anspruch 182, oder in 
eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Langen - oder 
Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB als Kodiermuster eine Modulo-2 Ko- 45 
dierung oder ein Manchester-Code verwendet ist 

184. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 132, 146, oder 178 
bis 183, oder in eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine 
Langen- oder Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet daB der Lesekopf, welcher 

die Kodierung von auf einer Leseauflage liegenden Gegenstanden abtastet mit einem Wegabtastsystem 50 
gekoppelt ist welches die Position der Gegenstande auf der Leseauflage anzeigt 

185. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 184, oder in 
eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Langen- oder 
Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet daB die Gegenstande in einer Rastvertie- 
fung gelagert sind und daB die Rastvertiefung einen Abtastschlitz aufweist, von dem von unten her ein linear 55 
Qber die Unterseite der Gegenstande bewegtes Lesesystem, eine an den Gegenstanden angebrachte Kodie- 
rung liest 

186. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 185, oder in 
eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Langen- oder 
Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB die Gegenstande Behalter sind, welche 60 
in entsprechend zu den Behaltern angepaBter Zentrierung ausgestellt sind. 

187. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 186, oder in 
eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Langen- oder 
Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet daB die Zentrierung der Behaiter als in 
Richtung des Abtastschlitzes verlaufende oder in schrager (z. B. senkrechter) Richtung zum Abtastschlitz 6 5 
des Lesekopfes verlaufende Verschiebefuhrungsvertiefung ausgebildet sind, innerhalb der die Behalter 
verschoben werden konnen. 

188. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 185, oder in 
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eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fttr eine Langen- oder 
Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB die Zentrierung der Behalter ais in 
Richtung das Abtastschlitzes verlaufende oder in schrager (z. B. senkrechter) Richtung zum Abtastschlitz 
des Lesekopfes verlaufende VerschiebefQhrungsvertiefung mit weiteren treppenstufig eingelassenen und 
5 ineinander verschachtelten Zentrierungen, ausgebildet ist 

189. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Ansprtichen bis 184 bis 187, 
oder in eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Lan- 
gen- oder Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB die Stetlflachen/Leseanor- 
dung der Behalter uber eine entsprechende Schnittstelle an eine Datenbankeinrichtung, bzw. Rechner, 

i o angeschlossen ist, der eine Verwaltung der Behalter durchf uhrt 

190. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Ansprtichen bis 184 bis 189, 
oder in eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Lan- 
gen~ oder Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB daB die Steliflachen/Lesa- 
nordung der Behalter entsprechend einer vorgenommenen Teilung in Langs- und Querlinien, welche sich 

is aus der Fluchtiinie von hintereinander und/oder Nebeneinander aufgestellten Behalterreihen ergeben, zu 

diesen Linien zugeordnete optische Anzeigemittel (z. B. Nummernanzeige) aufweisen, die eine (z. B. koordi- 
natengemaBe)Ortungder Behalter Qber die Schnittstelle-durch die Datenbank dem Benutzer ermSglicht 

191. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, insbesondere nach Anspruch 191, oder in 
eigenstandiger Anwendung mit eigenstandigem physikalischem Lese/Kodiersystem fur eine Langen- oder 

20 Gegenstandekodierung/Dekodierung, dadurch gekennzeichnet, daB die Stellflachen/Leseanordnung der 

Behalter entsprechend einer vorgenommenen Teilung in Langs- und Querlinien, welche sich aus der 
Fluchtiinie von hintereinander und/oder Nebeneinander aufgestellten Behalterreihen ergeben, zu diesen 
Linien zugeordnete Beschriftungshinweise (z. B. Ziffemreihe 1,23 Fig. 43 plus c.) aufweisen, die eine (z. B. 
koordinatengemaBe) Ortung der Behalter iiber die Schnittstelle durch die Datenbank dem Benutzer ermdg- 

25 licht 

192. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQche mit nach Bauteilen kodierten Behaltern sowie 
einer Stellflache zur Oberwachung der Kodierung der Behalter, welche mit einer Datenbank oder Rechner 
in Verbindung steht, und einer Zahleinrichtung zu diesen Behaltern, welche einen Zahltrichter aufweist, 
oder eine ahnliche Anordnung in eigenstandiger Verwendung mit gegebenenfalls eigenstandigem alternati- 

30 ven Lese/Kodiersystem fur die Behalterkodierung (z. B. optisch oder elektrisch, Widerstand, etc.) aufweist: 

dadurch gekennzeichnet, daB der Zahltrichter eine VerschlieBeinrichtung zur Zwischenspeicherung des 
eingeworfenen Sttickgutes aufweist (z. B. durch SchlieBkJappensteuerung) und folgende Verfahrensschritte 
zur Anwendung gelangen: 

a) das EinschQtten von Stuckgut in den Behalter ist durch entsprechende Auswertung des Einschuttvor- 
35 ganges (z. Bsp. Gerauschuberwachung) registriert, wobei die Ausgabe des Sttickgutes durch den 

Zahltrichter an die Abfullstelle im Wirkungsbereich der Leseeinrichtung fur die Behalterkodierung so 
lange verhindert ist, bis diese Leseeinrichtung das RQckstellen des Beh alters registriert, 

b) nach Registrierung der RQckstellung des AbfUllbehalters ist die Ausgabe des StQckgutes aus dem 
Zahltrichter zum Fttllen des Abfullbehalters wieder ermoglicht, 

40 c) der genannte Vorgang ist nach Zuordnung der Behalterkodierung zur Kodierlesestellflache des 

Behaiters in Bezug auf gezahlte Stflckzahl und Behalterkodierung der angeschlossenen Datenbank, 
bzw. einem entsprechenden Rechenprogramm Qbermittelt 

193. Verfahren nach einem der vorhergehenden Anspruche, dadurch gekennzeichnet, daB die unmittelbare 
Beruhrung der Teile die BerQhrung der Feldlinien eines magnetischen Kraftfeldes ist, die von den Teilen 

45 ausgehen, wobei diese Feldlinien eine zwischen den Teilen ungleich polarisierte Wirkung (entspricht mecha- 

nisch Zugfeder) und/oder eine zwischen den Teilen gleich polarisierte Wirkung (entspricht mechanisch 
Druckfeder) haben konnen. 

194. Verfahren nach Anspruch 193, dadurch gekennzeichnet, daB das Verfahren zur Regelung des Antriebes 
an einem Schritt motor angewendet ist und daB der Schrittmotor zu diesem Zweck eine Signalauskopplung 

50 seiner durch die Schrittzahleinpragung entstehenden Schwingungsgerausches aufweist, sowie daB die Erre- 

gung genannter mechanischer Schwingung durch die naturgemaB schrittweise Einspeisung des Drehmo- 
mentes des Schrittmotores gegeben ist. 

195. Verfahren nach Anspruch 193 oder 194, dadurch gekennzeichnet daB als Durchftihrungsmittel ein 
Mikrofon fiir die Schwingungsaufnahme im Schrittmotorgehause untergebracht, bzw. im Bereich des 

55 Schrittmotores angebaut ist. 

196. Verfahren in eigener Anwendung, 

zur Kodierung eines oder mehrerer Positionen zwischen zwei relativ zueinander bewegten Teilen, 
mit einer Schallquelle und 
mit ein Schallempfanger (z.Bsp Mikrofon), 
6o insbesondere zur Kodierung eines oder mehrerer Fixpunkte von Anschlagstellen oder Winkelpositionen, 

der nach einem der AnsprQche 193 bis 195 ausgefuhrten, bzw. dedektierten, unter einem magnetischen 
Kraftfeld stehenden Anschiage, 

dadurch gekennzeichnet, daB die Schallquelle eine konstante Frequenz oder konstantes Frequenzspektrum 
abstrahlt sowie daB der Schallempfanger die Veranderung der Frequenz des von der Schallquelle ausgehen- 
65 den Schalles registriert und einen Dedektor aufweist, der das Maximum und/oder Minimum der von der 

bewegten Schallquelle auf den Schallempfanger einwirkendea sich nach dem akustischen Dopplereffekt 
veranderten Frequenz abtastet wobei die Bewegungsstellen, an denen ein Maximum oder Minimum der 
Frequenz festgestellt sind, Eichpositionen der bewegten Anschlagsteile zugeordnet sind. 
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197. Verfahren nach Anspruch 196 zur Anwendung an Verfahren nach einem der Anspruche 194 oder 195, 
dadurch gekennzeichnet dad als Schatlquelte konstanter Frequenz eine konstante Schrittzahl je Zeiteinheit 
des Schrittmotors verwendet ist 

198. Verfahren nach Anspruch 196 zur Anwendung an Verfahren nach einem der Ansprflche 194 oder 195, 
dadurch gekennzeichnet, daB als Schallquelle konstanter Frequenz eine einem Stromimpuls betreffender 
Spule, oder Spulen, uberlagerte hdher frequente Schwingung, deren durch die Wirkung des elektromagneti- 
schen Kxaftfetdes an betreffender Spule, bzw. Spulen, zwischen Rotor und Stator des Schrittmotores 
erzeugtes Schwingungsgerausch, vom Mikrofon abgehort und in genannter Weise ausgewertet ist 

199. Verfahren nach Anspruch 198, dadurch gekennzeichnet, daB das Mikrofon an der Stirnseite des 
Schrittmotors am radialen AuBenrand der Innenseite des Motorgehauses angeordnet ist 

200. Verfahren nach Anspruch 193 bis 199, dadurch gekennzeichnet, daB als weiteres Durchfuhrungsmittel 
ein Signalprozessor zur 

a) Filterung, 

b) und/oder Auswertung des Schwingungssingals, 

c) und/oder Ansteuerung der Spulen des Schrittmotors, 

d) und/oder Regelung des Schrittmotors, 

e) und/oder Dedektierung des Dopplereffektes, bzw. radiale Nullpunktbestimmung, des Schrittmotors, 
verwendet ist 

201. Verfahren zur Anwendung an einem Schrittmotor nach einem der Anspriiche 193 bis 200, dadurch 
gekennzeichnet daB das eigentliche Drehmoment des Antriebes durch einen weiteren Motor erzeugt ist 
der mit dem Schrittmotor eine gemeinsame Triebwelle aufweist und daB der Schrittmotor synchron zum 
Drehwinkel des weiteren Motors getaktet ist wobei durch die erfindungsgemiiBe Schlupfmessung die 
Synchronisation zwischen Erzeugertakt der Schritte des Schrittmotors und jeweiliger Drehgesch windigkeit 
des Antriebes vorgenommen ist 

202. Verfahren ach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet daB das Verfahren zur Langenmessung bei der 
Eingabe von Linienzugen graphischer Bildelemente in folgender Weise verwendet Ist: 

es ist ein Schreibstift verwendet aus dessen Vibration zwischen einer Schreibauflage bzw. Schreibunterlage 
und der Schreibspitze die Langenmessung beim Zeichnen der Eingabe von Linienzugen graphischer Bild- 
elemente als bevorzugte BerQhrungsfunktion zwischen Schreibspitze und Schreibunterlage vorgenommen 
ist 

203. Anordnung fur Verfahren nach Anspruch 202, dadurch gekennzeichnet daB die Schreibunterlage bzw. 
; die Schreibauflage eine Riffelung aufweist durch die die Schreibspitze wahrend ihrer Schreibbewegung in 

genannte Schwingung bzw. Vibration versetzt ist wobei als Erregereinspeisung zur Erzeugung der Schwin- 
gung die seitliche Bewegungskraft der Schreibspitze gegen die Riffelungserhfthungen benutzt ist 

204. Anordnung far Verfahren nach Anspruchs 202, dadurch gekennzeichnet daB daB die Schreibunterlage, 
bzw. Schreibauflage, eine Riffelung aufweist durch die die Schwingung der Schreibspitze wahrend ihrer 
Schreibbewegung in genannte Schwingung, bzw. Vibration moduliert ist wobei als Erregereinspeisung zur 

■ Erzeugung der Schwingung ein Vibrator an der Spitze des Schreibwerkzeuges vorgesehen ist 

205. Anordnung fOr Verfahren nach Anspruch 203 oder 204, dadurch gekennzeichnet, daB diese Riffelung 
mit ihren Abstanden von jeweiliger Erhohung und Absenkung, eine dem abzutastenden Weg einer jeweils 
gezogenen Linie proportionate Bemessung aufweist 

206. Anordnung fur Verfahren nach Anspruch 203, dadurch gekennzeichnet daB als Schreibspitze jede 
beliebige Spitze verwendet ist die gegen die Riffelung der Schreibunterlage, bzw. Schreibauflage bewegt 
ist 

207. Anordnung fur Verfahren nach einem der Anspriiche 202 bis 208, dadurch gekennzeichnet, daB die 
Riffelung der Schreibunterlage bzw. Schreibauflage, punktuell (vgl. Stoppelprofil Fig. 47c) ausgefuhrt ist 

208. Anordnung fur Verfahren nach einem der Anspruche 202 bis 208, dadurch gekennzeichnet daB die 
Riffelung der Schreibunterlage, bzw. Schreibauflage, linienartig (vgl. Stoppelprofil Fig. 47a) ausgefuhrt ist 

209. Anordnung fur Verfahren nach einem der Anspruche 202 bis 208, dadurch gekennzeichnet daB die 
Schreibunterlage, bzw. Schreibauflage ein oder mehrere Schwingungsaufnehmer aufweist uber die bevor- 
zugte Schwingungsabtastung vorgenommen ist 

210. Anordnung fur Verfahren nach einem der Anspruche 202 bis 209, dadurch gekennzeichnet daB die 
Schreibspitze am Schreibgerat ein oder mehrere Schwingungsaufnehmer aufweist uber die bevorzugte 
Schwingungsabtastung vorgenommen ist 

21 1 . Verfahren mit Anordnung nach Anspruch 209 oder 210, dadurch gekennzeichnet, daB die Phasenlage 
der von mehreren Sensoren untereinander aufgenommenen Schwingungen in Relation zueinander fur die 
Bestimmung der jeweiligen Vektorrichtung eines Schriftzuges oder der Koordinatenposition vorgesehen ist 
und/oder daB die abgegebene Anzahl der Schwingungen der jeweiligen Weglange der Vektorrichtung 
zugeordnet ist 

21Z Verfahren mit Anordnung nach einem der Anspruche 201 bis 211, dadurch gekennzeichnet daB 
genannte Riffelung der Schreibunterlage, bzw. Schreibauflage eine flachenartig sich erstreckende Kodie- 
rung aufweist wobei diese FCodierung auch durch Wahl differenzierter Materialmen gegeben ist 

213. Anordnung fur Verfahren nach einem der Anspruche 202 bis 213, dadurch gekennzeichnet, daB als 
Sensor ein Piezoprinzip verwendet ist 

214. Anordnung fur Verfahren nach einem der Anspruche 202 bis 213, dadurch gekennzeichnet, daB als 
Sensor ein Mikrofonprinzip verwendet ist 

215. Verfahren mit Anordnung nach Anspruch 212 oder einem der Anspruche 202 bis 214, gekennzeichnet 
durch folgende Merkmale fttr die Schreibunterlage, bzw. Schreibauflage: 
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a) die Schreibunterlage weist anstelle oder zusatzlich zur einer Riffelung eine durch UberkJebte Folie 
mit einer Kodierung vorgenommenen entsprechendes Lochermuster auf, 

b) die Kodierung betreffen unterschiedliche Frequenzen die von der Vibrierenden Schreibspitze je- 
weils erzeugt werden. 

5 216. Anordnung fur Verfahren nach nach einem der Anspruche 202 bis 215, 

mit einer Taf el als Unterlegetafel zur Gerauscherzeugung, 

und/oder einer Taf el als Anzeigetafe! von Leuchtelementen, die durch Sichtfenster des aufgelegten Fapiers 
jeweils durchschauen, 

dadurch gekennzeichnet, daB ein Ordner verwendet ist, in den die auf genannte Tafel jeweils aufzulegenden 
io Seiten (M anuskriptseiten in Fig. 50 eingelegt sind, daB zu einer oder zu beiden Randseiten genannte Tafel in 

den Ordner einschlagbar am Rand des Ordners befestigt ist 

217. Anordnung nach Anspruch 216, dadurch gekennzeichnet, daB an der Umbiegestelle der Tafel am Rand 
des Ordners (2) ein Ausgleichfalz vorgesehen ist, der die Tafel auf den jeweils unterliegenden Seiten stets 
plan aufliegen laBt 

15 218. Anordnung nach Anspruch 216 oder 217, dadurch gekennzeichnet, daB die Tafel am Ausgleichfalz uber 

eine Rahmenfuhrung auswechselbar befestigt ist (z. B. Klettband), wobei gegebenenfalls iiber gesteckte 
serielle Schnittstellenanschltlsse zwischen Tafel und Gehause Spannungsversorgung und Datenverbindung 
der Tafel aufrecht erhalten ist. 

219. Gegenstand der Anspruche 1 bis 1 92 zur Anwendung an einem Warenlager, 
20 in Verbindung mit einem Verfahren bzw. Anordnung zur Bildung einer Beruhrungserkennung oder einer 

Beruhrungsfunktion, 

oder Warenlager in einer von obigem Merkmal unabhangen eigenen Anwendung, 
mit folgenden in den Anspruch en 1 bis 192 bereits vorgenommenen Merkmalen: 

a) mit einer Kodierung der Waren bzw. Warenbehalter, oder jeweils einer Gruppe von Warenbehal- 
25 tern, weiters 

b) mit einem zur Kodierung der Waren, bzw. zur Kodierung der Warenbehalter passenden Kodierleser, 
welcher durch Relativbewegung zwischen Kodierleser und Kodierstellen der Waren, bzw. Warenbe- 
halter, die Identifizierung der Ablagepositionen der Waren, bzw. Behalter, vornimmt, weiters 

c) mit einem LangenmeBsystem, welches Gber die Relativbewegung zwischen Kodierleser und Kodier- 
30 stellen der Waren, bzw. Warenbehalter, in Verbindung stent, zum Zwecke der Messung der jeweils 

relativen Langenverschiebung zwischen aktuellen Stellplatzen des Warenlagers und ortsfestem Bezug 
des LangenmeBsystems, ferner 

d) mit einer Steuer- und Registriervorrichtung, welche einerseits die Relativbewegung zwischen Ko- 
dierleser und Kodierstellen der Waren, bzw. Warenbehalter, steuert sowie andererseits die Zuordnung 

35 festgestellter Langenverschiebung en zu den Ablagepositionen der Waren, bzw. Behalter, vornimmt, 

dadurch gekennzeichnet daB die Positionierfuhrung der Warenablage, bzw. Behaiterablage, als durch von 
der Steuer und Registriervorrichtung bewegte Standflache der Waren, bzw. -bewegte Standflache der 
Warenbehalter, ausgebildet ist, durch welche der Transport der Waren, bzw. Warenbehalter vorgenommen 
ist 

40 220. Warenlager nach Anspruch 219, gekennzeichnet durch folgende zwei Ausfuhrungsvarianten, welche 

gleichermaBen oder alternativ vorgenommen sind: 

220a) genannte Relativbewegung zwischen Kodierleser und Kodierstellen der Waren ist durch eine Positio- 
niervorrichtung des Kodierlesers erzeugt, wobei die bewegte Standflache der Waren, bzw. Warenbehalter, 
Iangs ihres Transportweges bewegt, oder auch sich auch im Stillstand befinden kann. 
45 220b) genannte Reiativbewegung zwischen Kodierleser und Kodierstellen der Waren ist durch genannte 

Bewegung der Standflache der Waren, bzw. Warenbehalter, langs ihres Transportweges bei ortsfest fixiert 
angeordnetem Kodierleser erzeugt 

221. Warenlager nach Anspruch 219 oder 220, dadurch gekennzeichnet, daB in genannter Kodierung des 
Warenlagers eine Langenverschiebungskodierung zur Messung der jeweils relativen Langenverschiebung 

50 zwischen Abtaststelle des Kodierlesers und Kodierung der Waren (oder -behalter), implizit enthalten ist 

(vgl. Modulo-2- Kodierung). 

222. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 221, dadurch gekennzeichnet, daB genannter Kodierle- 
ser durch genannte Relativbewegung zwischen Kodierleser und Kodierstellen der Waren, die Ablageposi- 
tionen des Warenlagers der Reihe nach abtastet, wodurch jede Beschickung, oder Entnahme, oder Aus- 

55 tausch, oder Platzierungsverschiebung der auf der bewegten Standflache abgestellten Waren, bzw. Waren- 

behalter, bzw. Gruppierungen von Waren. in der Steuervorrichtung entsprechend aktualisiert ist 

223. Warenlager nach Anspruch 222, dadurch gekennzeichnet, daB die Waren oder der Warenbehalter 
jeweils durch Klebefolie, welche durch Ausstanzen unterschiedliche Bedampfungsstellen aufweist, vorge- 
nommen ist, die mit einem durch optischen Leser oder vibrierenden Stift vorgenommenen akustischen 

6o Leser gelesen ist 

224. Warenlager nach Anspruch 223, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Klebefolien zur Warenkodie- 
rung durch eine elastische Abdampfung unterlegt sind, so daB zwischen unterschiedlichen Kodierstellen 
zwar unterschiedliche Frequenzspektren erzeugt sind, die jedoch jeweils einem leisen gedampften Ge- 
rausch entsprechen. 

65 225. Warenlager nach einem Anspruche 219 bis 224, dadurch gekennzeichnet, daB als bewegte Standflache 

ein Transportband verwendet ist. welches aus parallel laufenden Bandern besteht, in deren Zwischenraum 
genannter positionierbarer Kodierleser ortsfest fixiert angeordnet ist 

226. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 224, dadurch gekennzeichnet daB als bewegte Standfia- 
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che ein Transportband verwendet ist, welches aus parallel laufenden Bandern besteht, in deren Zwischen- 
raum genannter positionierbarer Kodierleser ebenfalls durch Bandtransport bewegt ist und die auf dem 
Forderband befindlichen Waren oder Warenbehalter, an ihrer Unterseite nach bevorzugten Kodierungen 
durch den Kodierleser abgetastet sind 

227. Warenlager nach Anspruch 226, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Stellflache der Waren, oder 
Warenbehalter, bzw. Stellauflage einer Gruppe von Warenbehaltern, in folgender Weise ausgebildet ist: 

a) es ist ein als bewegte Stellflache der Waren(behalter) dienender Transportbandantrieb vorgesehen, 
der zwei parallel I auf end e Bander, welche im Abstand eines zwischen den Bandern frei bleibenden 
Streifens nebeneinander auf gleicher Transporthdhe angeordnet sind, aufweist; mit zu beiden Seiten 
der Bander vorgesehenen Bandrollen fQr den Bewegungsantrieb, 

b) es ist ein weiteres Transportband vorgesehen, welches langs des frei bleibenden Streifens zwischen 
den Transportbandern lauft und an dem genannter Kodierleser befestigt ist (vgL beschriebene Mitneh- 
merbef estigung von Plattenzufuhr), der von unten her, durch den zwischen den Transportbandern frei 
gebliebenen Steifen, die Bodenflache der Waren, bzw. Warenbehalterkodierungen abtastet, 

c) der Antrieb des weiteren Transportbandes, welches langs des zwischen den Transportbandern frei 
gebliebenen Steifens zwecks Bewegung des Kodierlesers lauft, ist folgendermaBen angeordnet, wobei 
2 alternative A usfQhrungs variant en vorgesehen sind: 

cl) far Variante 1 ist der Antrieb des weiteren Transportbandes, welches langs des zwischen den 
Transportbandern frei gebliebenen Steifens lauft, unterhalb der Bandrollen des Bewegungsantriebes 
der jeweils seitlich laufenden Transportbander angeordnet, 

c2) fQr Variante 2, ist der Antrieb des weiteren Transportbandes, welches langs des zwischen den 
Transportbandern frei gebliebenen Steifens lauft, in ubereinstimmender Achse zu den Bandrollen des 
Bewegungsantriebes der zu beiden Seiten laufenden Transportforderbander (der bewegten Stellflache) 
mit jeweils ubereinandergeschobenen sowie gegeneinander verdrehbaren Rotationsteilen (z. B. Bolzen 
und Hulse) vorgenommen. 

228. Warenlager nach einem der AnsprQche 219 bis 225, dadurch gekennzeichnet, daB als bewegte Standfla- 
che ein Transportband verwendet ist, und daB seitiich der am Transportband bewegten Waren oder 
y/arenbehaiter, genannter positionierbarer Kodierleser feststehend ruhend oder ebenfalls durch Band* 
transport bewegt, angeordnet ist und die auf dem Fdrderband befindlichen Waren oder Warenbehalter von 
der Seite her nach bevorzugten Kodierungen abtastet 

229. Warenlager 

in Verbindung mit einem Verfahren bzw. Anordnung zur Bildung einer Beruhrungserkennung, bzw. einer 
BerQhrungsfunktion, 

oder Warenlager in einer von obigem Merkmal unabhangen eigenen Anwendung, 
oder Warenlager nach einem der AnsprQche 219 bis 228, mit 

Transportgfltern, die auf einer bewegten Standflache gelagert sowie transportiert sind, wobei ein Trans- 
portgut auch in einem Warenbehalter jeweils zusammengefaBte Einzelguter sein kann, 
ferner einer Steuer- und Registriervorrichtung zur Transportweguberwachung, 
gekennzeichnet, durch das Vorhandensein folgender Merkmale: 

a) daB in unmittelbarem Zusammenhang zu nachfolgend angegebenen Merkmal (b), das Warenlager in 
mehrere Gruppierungen von jeweils bewegten TransportwegstQcken der Transportgiiter eingeteilt ist 
und die Transportgiiter wahrend ihrer Ruhelage auf der Standflache, in einer ihrer jeweiligen Lage 
entsprechenden Reihenfolge, langs der TransportwegstQcke durch die bewegte Standflache innerhalb 
genannter Gruppierungen jeweils gemeinsam bewegt sind und daB die Transportwegstucke der einzel- 
nen Gruppen eine Verbindungskopplung mit nachfolgend angegebenen Funktionen aufweisen: 

b) daB genannte TransportwegstQcke zum Zwecke ihrer Verbindungskopplung Qber eine oder mehre- 
re Verschiebestellen zueinander (bzw. nebeneinander) verf Qgen, langs der die TransportgQter in durch 
Reihenfolge ihrer Lage bestimmten seriellen Zugriff auf der bewegten Standflache vorbewegt sind, 
sowie Qber die Verschiebestellen gegen ihre Haltekraft (z. B. Gewicht) auf der Stellflache unmittelbar, 
oder Qber eine mit der Bewegung der Standflache gleichermaBen mitbewegten Schienenfuhrung, 
verschoben sind, 

c) und daB der Verschiebevorgang der TransportgQter Qber genannte Verschiebestellen der Transport- 
wegstQcke durch die Steuer- und Registriervorrichtung steuerbar ist 

230. Warenlager nach Anspruch 229, insbesondere nach Merkmal (c), dadurch gekennzeichnet, daB der Qber 
genannte Verschiebestellen der TransportwegstQcke erfolgende Verschiebevorgang der TransportgQter 
Qber FQhrungseinrichtungen erfolgt, deren Fuhrungsposition bei genannter Verbindungskopplung zwi- 
schen den Transportwegstucken der vorgenommenen Gruppierungen, unmittelbar durch die Bewegung 
der bewegten Standflache der TransportgQter justiert ist 

231. Warenlager nach Anspruch 229 oder 230, dadurch gekennzeichnet, daB bei Vorhandensein von minde- 
stens zwei Gruppierungen genannten Warenlagers, eine Gruppierung ,die Standflache, bzw. Aufbewah- 
rungsflache der Waren, bzw. ihrer Behalter betrifft, und eine weitere Gruppierung die Entnahme und/oder 
Beschickungsfiache der Waren, bzw. ihrer Behalter, betrifft 

232- Warenlager nach einem der AnsprQche 229 bis 231, dadurch gekennzeichnet, daB die Verschiebesteue- 
rung der . TransportgQter an genannten Verschiebestellen der TransportwegstQcke, mittels Anschlagsfuh- 
rung erfolgt, welche durch die jeweils aktuellen Stellpositionen der TransportgQter, bzw. Warenbehalter, 
unmittelbar in ihre jeweilige FQhrungs- und/oder Anschlagsstellung gebracht sind. 

233. Warenlager nach AnsprQche 230 bis 232, dadurch gekennzeichnet, daB genannte FQhrungs- und/oder 
Anschlagstellung fQr die Verschiebesteuerung der TransportgQter unmittelbar durch die Gehauseform, 



83 



DE 42 22 990 Al 



bzw. Gehauseteile der Warenbehaiter oder Warensteltauflagen, erfolgt 

234. Wareniager nach AnsprQche 230 bis 232, dadurch gekennzeichnet, daB genannte FQhrungs- und/oder 
Anschlagstellung fdr die Verschiebesteuerung der Transportguter durch zur Bewegung der Warenbehaiter 
oder Warensteltauflagen gleichermaBen mitbewegter Anschlagteile erfolgt 
5 235. Wareniager nach Anspruche 230 bis 234, dadurch gekennzeichnet daB genannte Anschlagsfuhrung zur 

Bildung von Verschiebestellen der Transportguter, eine durch die Seitenflachen der Transportguter, bzw. 
Seitenflachen der Warenbehaiter unmittelbar gebildete Fuhrung ist 

236. Wareniager nach einem der AnsprQche 230 bis 234, dadurch gekennzeichnet, daB genannte Anschlags- 
fuhrung zur Bildung von Verschiebestellen der Transportguter, eine zur Bewegung der Standflache der 

to Transportguter gleichermaBen mitbewegte Schienenfuhrung ist und daB langs dieser SchienenfQhrung die 

Verschiebung der TransportgQter, bzw. ihrer Warenbehaiter, zu jeweils unterschiedlichen Gruppie rungs be- 
reichen des Transportsystems erfolgt. 

237. Wareniager nach einem der AnsprQche 219 bis 236, dadurch gekennzeichnet, daB die bewegte Standfla- 
che, auf welcher die Waren oder Warenbehaiter verschieblich aufgestellt sind, rotierend ist, und zu den 

15 aufgestellten Waren, bzw. WarenbehSltern zugeordnete Kodierungen aufweist die durch genannten Ko- 

dierleser gelesen sind, wobei diese Kodierungen an der Standflache, oder an Verschiebeeinrichtungen der 
Warenbehaiter, oder unmittelbar an den Warenbehaitern, vorgenommen sind 

238. Wareniager nach einem der AnsprQche 219 bis 237, dadurch gekennzeichnet, daB zum Zwecke genann- 
ter Verbindungskopplung zwischen den TransportwegstQcken der vorgenommen en Gruppierungen, die 

20 Verschiebung der Transportguter in senkrechter Richtung zur Transport bewegung der Standflache der 

Waren, bzw. Warenbehaiter, erfolgt 

239. Wareniager nach einem der AnsprQche 219 bis 238, insbesondere AnsprQche 237 oder 238, wobei die 
Verschiebung der Transportguter in senkrechter Richtung zur Transport bewegung der Standflache der 
Waren, bzw. Warenbehaiter erfolgt, dadurch gekennzeichnet, daB dies in Richtung langs des Radius der 

25 rotierenden Scheibe vorgenommen ist und daB genannte AnschlagsfQhrung an den Verschiebestellen zur 

Verbindung der TransportwegstQcke des Warenlagers, ein durch die jeweilige Stellposition der Transport- 
guter, bzw. derer Warenbehaiter, sich ergebender Anschlag ist 

240. Wareniager nach einem der AnsprQche 219 bis 239, dadurch gekennzeichnet, daB als Warenbehaiter 
Tableaus, die auf ihrer Unterseite kodtert sind, verwendet sind. 

30 241. Wareniager nach einem der AnsprQche 219 bis 240, insbesondere Anspruch 240, dadurch gekennzeich- 

net, daB die Tableaus zusammen mit ihrer Forderbandauflage und positionierbarem LangenmeBsystem, 
welches den Kodierleser der kodterten Tableaus aufweist, in einer Vitrine untergebracht sind, die zu einer 
Oder mehreren definierten Bandstellen, eine verschlieBbare Zugangsdffnung aufweist 

242. Wareniager nach Anspruch 241, dadurch gekennzeichnet, zu einer verschlieBbaren Zugangsdffnung 
35 der Vitrinen eine Verschiebestelle der Tableaus vorgesehen ist Qber die die Tableaus auf eine schienenge- 

fQhrte Stapelvorrichtung eingeschoben und ubereinander gestapelt sind und daB die schienengefQhrte 
Stapelvorrichtung eine in ihrer Hdhe verfahrbare Ebene ist sowie als abschlieBbarer Behalter auf Rollenwa- 
gen ausgebildet ist 

243. Wareniager nach einem der Anspruche 229 bis 242, dadurch gekennzeichnet daB genannte Kodierung 
40 des Warenlagers unmittelbar an den Warenbehahern, oder an Stellauflagen der Waren, oder an Stellaufla- 

gen fur jeweils eine Gruppe von Waren, vorgenommen ist 

244. Wareniager nach einem der AnsprQche 229 bis 243, dadurch gekennzeichnet daB der Verschiebevor- 
gang der Transportguter Qber genannte Verschiebestellen der TransportwegstQcke, durch fur mehrere 
Verschiebestellen jeweils gemeinsamen Antrieb vorgenommen ist und durch die Steuer- und Registriervor- 

45 richtung derart gesteuert ist daB sich die Transportguter an offenen Verschiebestellen, wo der gemeinsame 

Antrieb zur Verschiebung einwirkt und an denen die TransportgQter nicht verschoben werden sollen, die 
Transportguter, bzw. deren Behalter sich gegenseitig behindern, wodurch an betreffenden Stellen die 
Verschiebung unterbunden ist 

245. Wareniager nach Anspruch 244, dadurch gekennzeichnet daB genannte Gruppierung des Wareniager 
so mit jeweils in sich geschlossenen TransportwegstQcken und zwischen den TransportwegstQcken vorhande- 

nen Verschiebestellen, folgendermaBen vorgenommen ist: 

a) Jede Gruppierung ist zusammen mit ihrer bewegten Standflache in einem geschlossenen Gehause 
untergebracht welches an den Verschiebestellen offene Fenster aufweist, durch die die TransportgQter, 
bzw. Behalter verschoben sind, 

55 b) mehrere, bzw. weiters bevorzugt jeweils alle Verschiebestellen, innerhalb jeweils einer Gruppierung, 

welche in einem in sich geschlossenen Gehause untergebracht ist weisen einen gleichzeitig die Ver- 
schiebung der Transportguter an all diesen Verschiebestellen vornehmenden Antrieb auf, der fGr jede 
Verschiebestelle Qber einen den Verschiebeweg des gemeinsamen Verschiebeantriebes bei Blockie- 
rung der TransportgQter an der Verschiebestelle, freihaltende Ausgleichsfederweg verfugt 

60 c) die selektive Steuerung der Blockierung oder Verschiebung von Transportgutern, bzw. Behaitern, an 

Qber den gemeinsamen Verschiebeantrieb einwirkenden Verschiebestellen, erfolgt durch folgende 
zwei Varianten: 

cl) es ist das entsprechende Verschiebefenster betreffenden Gehauses generell durch eine Abdeckung 
verschlossen, oder 

65 c2) es ist Qber ein offenes Verschiebefenster betreffendes Gehauses die Ankopplung zu einem weiteren 

offenen Verschiebefenster eines weiteren Gehauses vorgesehen, Qber welches die Verschiebung von 
TransportgQtern, bzw. Behaitern in folgender Weise gesteuert ist: 

c2.1) soil ein Transportgut bzw. Behalter, Qber genannte Ankopplung (Andockung) von jeweils offenen 
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Verschiebefenstem von einem Gehause, bzw. der im Gehause sich befindenden bewegten Transport- 
flache (StandfiacheX zu einem weiteren Gehause, bzw. einer weiteren Transportflache, verschoben 
werden, dann weist betreffendes Verschiebefenster des das Transportgut auf nehmenden Gehauses an 
dieser Stelle einen freien Ablageplatz zur Aufnahme des Transportgutes, bzw. Behalters, auf, 
cZ2) soli ein Transportgut, bzw. BehaJter, uber genannte Ankopplung (Andockung) von jeweils of fenen 5 
Verschiebefenstem von einem Gehause, bzw. einer im Gehause sich befindlichen bewegten Transport- 
flache zu einem weiteren Gehause, bzw. einer weiteren Transportflache, nicht verschoben werden, 
dann weist betreffendes Verschiebefenster des jeweils angedockten Gehauses, an dieser Stelle einen 
bereits belegten Ablageplatz zur Blockierung der Verschiebung eines Transportgutes, bzw. eines 
Behalters auf, wobei der Verschiebeantrieb dann durch genannten Ausgleichfederweg von der Ver- 10 
schiebeblockierung- eines Transportgutes, bzw. Behalters, frei gehalten ist, d h. nicht blockiert ist, und 
daher die mitgekoppelte Verschiebung eines nicht blockierten Transportgutes, bzw. Behalters, (vgL 
c2.1) vornehmen kann. 

246. Warenlager nach Anspruch 245, in einer Ausfuhrung insbesondere nach einem der Anspruche 237 bis 
239, dadurch gekennzeichnet, 15 

a) daB als Verschiebeeinrichtung eine zur Drehscheibe des Warenlagers konzentrisch gelagerte Kur- 
belscheibe verwendet ist, deren Kurbelstange die genannte Verschiebung der Transportguter, bzw. 
Warenbehalter, langs feststehender SchienenfUhrungen, durch die offenen Fenster zur jeweiligen 
Andockung einer weiterer Gruppierung Uber eine Anschlagsverbindung verschiebt, 

b) daB die Stellflache der Transportguter, bzw. der Warenbehalter, zu jedem Warenbehalter einen 20 
Anschlag aufweist, der von dem weiteren Anschlag genannter Verschiebeeinrichtung, bzw. Kurbel- 
stange, geschoben ist, 

c) daB genannter Ausgleichfederweg des Verschiebeantriebes einer jeden Verschiebestelle von ge- 
meinsam angetriebenen Verschiebeeinrichtungen, durch eine federndeTeleskopverschiebung der Kur- 
belstange hergestellt ist 25 

* 247. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 246, oder Anspruch 245 oder 246, in einer Ausfuhrung 
t insbesondere nach einem der Anspruche 237 bis 239, dadurch gekennzeichnet, daB die Stellflache einer in 
sich geschlossenen Gruppe des Warenlagers, als rotierendes Speichenrad ausgefuhrt ist, wobei eine jede 
Speiche als Schiene ausgefuhrt ist, auf der jeweils ein Transportbehalter langs der Schiene uber die 
genannte Anschlagsverbindung von Verschiebeanschlag des Warenbehalters und Schiebeanschlag der 30 
. Kurbelstange, verschiebbar gefUhrt ist, wobei der Verschiebeanschlag der Kurbelstange in Richtung der 
■ - *• " Drehbewegung des Speichenrades feststehend ist und wahrend der Verdrehung des Speichenrades, aus 
dem Drehbereich der langs eines Kreisradius bewegten Verschiebeanschlage der Warenbehalter jeweils 
weggeschoben ist. 

248. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 247, oder Anspruche 245 bis 247, in einer Ausfuhrung 35 
insbesondere nach einem der Anspruche 237 bis 239, dadurch gekennzeichnet, daB die motorischen Antrie- 

*• be von rotierender Stellflache (bzw. Speichenrad) der Warenbehalter und jeweils zugehorigen Verschiebe- 
stellen, vom geschlossenen Gehause der die Stellflache betreff enden Gruppierung ausgelagert sind, wei- 
ters, daB eine Aufstellflache fUr das Aufstellen einer Vielzahl von Gehausen genannter Gruppierungen mit 
Andockung der Verschiebestellen durch jeweils offene Verschiebefenster benachbarter Gehause des Wa- 40 
renlagers vorgesehen ist und daB diese Aufstellflache die motorischen Antriebe der Gehause mit einer 
Rastkupplung zu den mechanischen Antrieben der Stellflachen und Verschiebeeinrichtungen der angedock- 
ten Gehause verbindet 

249. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 243, oder Anspruch 248, in einer Ausfuhrung insbeson- 
dere nach einem der Anspruche 237 bis 239, weiters insbesondere nach Anspruch 233, dadurch gekennzeich- 45 
net, daB bei einer Entnahme des Gehauses von genannter Aufstellflache, welche die Antriebe aufweist, oder 

bei einer Loskopplung jeweils angedockter Gehausegruppen der Gruppierungen des Warenlagers, die 
Fenster der Verschiebestellen durch jeweils zwei Transportguter, bzw. Be halter, welche in Transportrich- 
tung der bewegten Standflache zwei benachbarte Ablagepiatze belegen, durch ihre entsprechende Lagepo- 
sition, die Fensterdf fnungen blockieren und so vor dem Herausfallen gesichert sind. so 

250. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 249, in einer Ausfuhrung insbesondere nach einem der 
Anspruche 237 bis 239, mit einer rotierenden Standflache der Waren bzw. Warenbehalter, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die genannten Verschiebestellen zu jeweils radial gegenuberliegenden Seiten vorgenommen 
sind, wobei dies in nur einer oder auch in beide Koordinatenrichtungen erfolgL 

251. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 250, mit einer Ausfuhrung bei der die Transportguter 55 
oder Warenbehalter durch ein Transportband bewegt sind und langs des Transportweges eine oder mehre- 

re Verschiebestellen der Transportguter vorgesehen sind, wobei die Verschieberichtung die Transportrich- 
tung des Transportbandes entsprechend einer Querverschiebung kreuzt, dadurch gekennzeichnet. daB an 
betreffenden Verschiebestellen die Transportbander durch Umlenkrolle jeweils unterbrochen sind, d. h. der 
Transportweg Uber ein weiteres Transportband fortgesetzt ist, und daB zwischen dieser Unterbrechung des 60 
Transportbandes ein in Querverschieberichtung vorhandener Schlitz vorgesehen ist, in dem ein die Quer- 
verschiebung der Transportguter, bzw. Warenbehalter vornehmender Mitnehmer bewegt ist 

252. Warenlager nach Anspruch 251, dadurch gekennzeichnet, daB der Mitnehmer fur die Querverschie- 
bung ebenfalls durch Transportband bewegt ist, welches quer, vorzugsweise in senkrechter Richtung, zum 
Transportweg des Transportbandes in der bewegten Stellflache, langs dessen Unterbrechungsstelle, ver- 65 
lauft. 

253. Warenlager nach einem der Anspruche 219 bis 252, mit einer Ausfuhrung bei der die Transportguter 
oder Warenbehalter durch ein Transportband bewegt sind und langs des Transportweges eine oder mehre- 
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re Vcrschiebestellcn der Transportgtiter vorgesehen sind, wobei dies Verschieberichtung die Transportrich- 
tung des Transportbandes entsprechend einer Querverschiebung kreuzt, dadurch gekennzeichnet, daB an 
betreffenden Verschiebestelien, an den Seitenrandern des Transportbandes parallel zur Transportrichtung 
ausgerichtete versenkbare Klappen vorgesehen sind, die zum Zwecke der Querverschiebung der Trans- 
5 portguter in den Transportweg eingeiassen umgelegt sind und zum Zwecke der Erzeugung der Verschiebe- 

kraft, gegen die vordere oder hintere Stirnseite der Transportguter, bzw. Behalter durch Schwenkenrota- 
tion anstoBen und die Transportgtiter Qber ihre Stellflache querverschieben. 

254. Warenlager nach einem der Anspriiche 219 bis 253. mit einer Ausfiihrung bei der die Transportguter 
oder Warenbehalter durch ein Transportband bewegt sind und langs des Transportweges eine oder mehre- 

io re Verschiebestelien der Transportgtiter vorgesehen sind, wobei die Verschieberichtung die Transportrich- 

tung des Transportbandes entsprechend einer Querverschiebung kreuzt, insbesondere nach einer Ausfuh- 
rung entsprechend Anspriiche 251 bis 253, gekennzeichnet durch folgende ortliche Anordnung des in 
mehrere Gruppierungen von jeweils bewegten Transportwegstucken organisierten Warenlagers: 

a) die jeweils einen gemeinsamen Transportweg aufweisenden Gruppierungen von Tran sport wegstuk- 
1 5 ken sind zueinander parallel angeordnet (z. B. parallel verlauf ende Fdrderbander), 

b) die zwischen den Gruppierungen, bzw. paralleten Transportwegstucken, vorgesehenen Verschiebe- 
stelien, oder auch nur eine Verschiebestelle. kreuzen jeweils alle parallel verlaufenden Transportweg- 
stQcke mit einem durchgehenden Querverschiebeweg, 

c) Anzahl von jeweils durchgehend alle parallelen Transportwegstucke schneidenden Verschiebestel- 
20 len oder auch nur stuckweise einen Teil der parallelen Transportwegstucke schneidenden Verschiebe- 
stelien ist f rei definiert und den jeweiligen Erfordernissen angepaBt 

255. Warenlager nach Anspruch 254, gekennzeichnet durch folgende weitere Organisation: 

a) die Belegung der Transportgut-, bzw. Behalterstandflache langs der jeweils parallel ausgerichteten 
Transportwegstucke ist zu beiden Seiten in Transportrichtung (rechts und links) der die Transportweg- 

25 stQcke jeweils verbindenden Verschiebestticke, mit einer Reihe von Leerplatzen versehen, die bei 

gemeinsamer Verschiebung der auf den TransportwegstOcken sich jeweils befindenden Transportgti- 
tern, genGgend Verschieberaum frei laBt um jedes Transportgut zumindest zu einer der vorhandenen 
Verschiebestelien zu bringen, 

b) es sind so viele Verschiebestelien langs des Transportweges der Transportwegstucke vorhanden als 
30 die Anzahl der erforderlicher Reihe von Leerplatzen reduziert werden soli, 

c) zusatzlich zur dem Aufbewahrungszweck dienenden Belegung von parallel verlaufenden Transport- 
weg stucken, ist ein weiteres ebenfalls parallel verlaufendes Transportwegstuck vorgesehen, welches 
nicht belegt ist und ebenfalls iiber genannte Verschiebestelien mit den zur Ablage belegten Transport- 
wegstucken verbunden ist und lediglich zur Warenbeschickung und Warenentnahme benutzt ist 

35 256. Kodierverfahren fur Langen- oder Waren- oder Behalterkodierung an einem Warenlager nach einem 

der Anspriiche 219 bis 255, oder Kodierverfahren in eigener Anwendung 

mit einem sequent iellen Kodiermuster, bei dem ein serielles Datensignai zusammen mit dem zugehorigen 
Taktsignal gemeinsam kodiert ist, wobei dieses Kodiermuster durch zwei Kennzustande (high/low) darge- 
stelltist, 

40 dadurch gekennzeichnet, daB das Kodiermuster um mindestens einen Kodierzustand erweitert ist (z. B, 

durch Amplitudenquantisierung) und daB durch diese Erweiterung, iCodierelemente des sequentiellen Ko- 
diermusters, die sich ansonsten als spezifische Langenelemente der Kodierung, bzw. beim sequentiellen 
Lesen als Zeitelemente oder Zeitverhaltnisse von Kennzustanden ergeben, durch den erweiterten Kennzu- 
stand kodiert sind. 

45 257. Kodierverfahren nach Anspruch 256, dadurch gekennzeichnet, daB als Kodierverfahren ein Modulo 2 

Kodiersignal verwendet ist, und daB zu den ublichen beiden Kennzustanden des Modulo 2 Signals ais dritter 
Kennzustand die unterschiedliche Dauer des Modulo 2 Signals zu jeweils einem Phasensprung (z. B. bei 
jeweiliger Anderung des implizit enthaltenen serieilen Datensignals bzw. Zetchensignals) als Unterschied 
zur Dauer des Modulo 2 Signals bei fehlendem Phasensprung selektiv kodiert ist 

50 258. Kodierverfahren nach Anspruch 256 oder 257, dadurch gekennzeichnet, daB als Kodierung eine 

Gerauschkodierung mit unterschiedlichen Frequenzanteilen je Kennzustand, gewahlt ist - 
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